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Informacion importante para el usuario

Lea este documento y los documentos que se indican en la seccién Recursos adicionales sobre instalacién, configuracién
y operaci(’)n de este equipo antes de instalar, configurar, operar o dar mantenimiento a este producto. Los usuarios
deben familiarizarse con las instrucciones de instalacién y cableado y con los requisitos de todos los cédigos, las leyes y
las normas vigentes.

El personal debidamente capacitado debe realizar las actividades relacionadas con la instalacion, los ajustes, la puesta en
servicio, el uso, el ensamblaje, el desensamblaje y el mantenimiento conforme al c6digo de préctica vigente.

Sieste equipo se utiliza de una forma diferente a la indicada por el fabricante, la proteccién proporcionada por el equipo
puede verse afectada.

En ningun caso, Rockwell Automation Inc. serd responsable de danios indirectos o derivados del uso o de la aplicacion
de este equipo.

Los ejemplos y los diagramas que aparecen en este manual se incluyen tnicamente con fines ilustrativos. A consecuencia
de las numerosas variables y requisitos asociados con cada instalacién en particular, Rockwell Automation, Inc. no

puede asumir ninguna responsabilidad ni obligacion acerca del uso basado en los ejemplos y los diagramas.

Rockwell Automation, Inc. no asume ninguna obligacién de patente respecto al uso de informacién, circuitos, equipos
o software descritos en este manual.

Se prohibe la reproduccion total o parcial del contenido de este manual sin la autorizacién por escrito de Rockwell
Automation, Inc.

Este manual contiene notas de seguridad en todas las circunstancias en que se estimen necesarias.

ADVERTENCIA: Identifica informacién acerca de prdcticas o circunstancias que pueden producir una explosion en un

ATENCION: Identifica informacion acerca de practicas o circunstancias que pueden ocasionar lesiones personales o a la
muerte, dafios materiales o pérdidas econdmicas. Estas notas de atencién le ayudan a identificar un peligro, evitarlo y
reconocer las posibles consecuencias.

A ambiente peligroso, lo que podria provocar lesiones o incluso la muerte, dafios materiales o pérdidas econémicas.

IMPORTANTE Identifica informacién esencial para usar el producto y comprender su funcionamiento.

Puede haber también etiquetas en el exterior o en el interior del equipo para senalar precauciones especificas.

PELIGRO DE CHOQUE: Puede haber etiquetas en el exterior o en el interior del equipo (por ejemplo, en un variador 0 en
un motor) para advertir sobre la posible presencia de voltaje peligroso.

PELIGRO DE QUEMADURA: Puede haber etiquetas en el exterior o en el interior del equipo (por ejemplo, en un variador o
en un motor) a fin de advertir sobre superficies que podrian alcanzar temperaturas peligrosas.

>

PELIGRO DE ARCO ELECTRICO: Puede haber etiquetas sobre o a los lados del equipo, por ejemplo en un centro de control
de motores, para alertar al personal respecto a un arco eléctrico potencial. Los arcos eléctricos provocan lesiones graves o
la muerte. Use un equipo de proteccion personal (PPE) adecuado. Siga TODOS los requisitos normativos de practicas de
trabajo sequras y de equipo de proteccion personal (PPE).

Allen-Bradley, CompactLogix, ControlFLASH, ControlLogix, DriveExplorer, Guardmaster, HPK-Series, Integrated Architecture, Kinetix, LDC-Series, LDL-Series, Logix5000, MP-Series, RDD-Series,
Rockwell Automation, Rockwell Software, RSLinx, RSLogix, SCANport, SoftLogix, Studio 5000 Logix Designer, Studio 5000 y TL-Series son marcas comerciales de Rockwell Automation, Inc.

Las marcas comerciales que no pertenecen a Rockwell Automation son propiedad de sus respectivas empresas.



Resumen de cambios

Este manual contiene informacién nueva y actualizada.

Informacion nueva y Esta tabla contiene los cambios realizados en esta revisién.

actualizada —
Tema Pagina
Se actualizd la seccién Opciones de disyuntores/fusibles 28

Se actualizaron las tablas de configuraciones de pines del conector de retroalimentacion del motor 6
con nota al pie sobre 5V/9V

Se actualizaron las tablas de configuracién de pines del conector de retroalimentacidn auxiliar con 64
nota al piede 5V/9V

Se actualizé el relé de freno de motor con informacién adicional sobre control de freno de motor 70...72

Se actualizaron las especificaciones de limite de posicion absoluta, de manera que incluyan todos 77
los encoders de mdltiples vueltas compatibles

Se corrigieron los valores de parametros de error de fase AM, BM 78

Se actualizd la seccién sobre alimentacidn eléctrica de entrada por coherencia con otros manuales
de usuario de la familia de variadores y afiadida la configuracion de alimentacidn eléctrica con 83...92
impedanciaa tierra

Se afiadieron etapas lineales MPAS y motores Boletin MPS a las tablas de conectores DIN SpeedTec | 106,111, 115

Actualizado el dibujo lineal del médulo EtherNet/IP ControlLogix 1756-ENxT con un nuevo disefio 130

Se actualizé la configuracion de microinterruptores de potencia dptica Sercos 133

Se actualizaron las posibles resoluciones de cddigo de error EQ5 con “reducir tasas de 163
desaceleracion”

Se actualizé la configuracion de pines de retroalimentacién de motor de dispositivo de resolucion

con color de hilo correcto para sefial TS+ 136

Se actualizé el diagrama de cableado de la etapa lineal Boletin MPAS con niimeros de catlogo de
201
cables DIN SpeedTec

Se actualizé el diagrama de cableado del motor lineal con la configuracion de pines de 205
retroalimentacion de motor correcta.

Se afiadi6 un aviso de ATENCION, se corrigi el nimero de catalogo de IDM Kinetix® 6000M y se
anadieron circuitos de puentes (internos) a los pines 1....4 del conector de desconexién de par 206
segura

Actualizado el apéndice Configuracién de la funcién Load Observer Feature con cambios coherentes 27
con la publicacion MOTION-AT005.
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Prefacio

Acerca de esta publicacién Este manual proporciona instrucciones de instalacién detalladas para montaje,

Publico destinatario

Convenciones utilizadas

en este manual

cableado y resolucion de problemas de variadores Kinetix 6000; e integracion de
sistemnas para su combinacion de variadores y motores/accionadores con un
controlador Logix5000™.

Para obtener informacion sobre el cableado y la resolucién de problemas del
servovariador Kinetix 6000 con funcién de desconexién de par segura, consulte el
Manual de referencia de seguridad — Funcién de desactivacion segura de Kinetix,
publicacion GMC-RMO002.

Este manual esta disenado para ingenieros o técnicos que participen directamente
en la instalacién y el cableado de variadores Kinetix 6000 y para programadores
que participen directamente en la operacién, el mantenimiento en campo y la
integracion de estos variadores con un médulo de interface Sercos.

Sino comprende los fundamentos basicos de los variadores Kinetix 6000,
comuniquese con el representante local de ventas de Rockwell Automation para
obtener informacidn sobre los cursos de capacitacion disponibles.

En este manual se utilizan las siguientes convenciones:

e Laslistas con vifietas, como esta, proporcionan informacioén, no los pasos
de un procedimiento.

o Las listas numeradas proporcionan pasos secuenciales o informacién
jerarquizada.

o Lassiglas para mddulos variadores Kinetix 6000 se muestran en estas tablas
y se usan en todo este manual.

Sigla Mddulos variadores Kinetix 6000 N.° de cat.
IAM Méddulo de eje integrado 2094-xCex-Mxx-x
AM Méddulo de eje 2094-xMxx-x
LIM Méddulo de interface de linea 2094-xLxx y 2094-xLxxS-xx
RBM Médulo de freno resistivo 2090-XBxx-xx
Sigla Médulos variadores Kinetix 6000M N.o de cat.
IDM Variador-motor integrado MDF-SBxxxxx
Médulo de interface de alimentacién
IPIM eléctrica DM 2094-SEPM-B24-S
IMPORTANTE  Entoda esta publicacién, cuando el nimero de catélogo de un médulo

IAM o AM estd sequido por -x, por ejemplo 2094-BMP5-x, la variable
(x) indica que el mddulo variador puede o no incluir la funcién de

desconexion de par sequra.
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Prefacio

Recursos adicionales

Estos documentos contienen informacion adicional relativa a productos

relacionados de Rockwell Automation.

Recurso

Descripcion

Line Interface Module Installation Instructions, publicacion 2094-IN005

Proporciona informacidn sobre instalacién y resolucion de problemas de mddulos de interface
de Iinea (LIM) Boletin 2094.

Fiber-optic Cable Installation and Handling Instructions,
publicacién 2090-IN010

Proporciona informacidn sobre la correcta manipulacién, instalacién, prueba y resolucion de
problemas de los cables de fibra dptica.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicacion GMC-RM001

EMC Noise Management DVD, publicacion GMC-SP004

Proporciona informacidn, ejemplos y técnicas disefiados para minimizar fallos de sistema
causados por ruido eléctrico.

Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual,
publicacién 2094-UM003

Proporciona informacidn acerca de instalacion, configuracién, puesta en marcha, resolucion de
problemasy aplicaciones del sistema de variador-motor integrado (IDM) Kinetix 6000M.

Manual de referencia de sequridad — Funcion de desactivacion segura de
Kinetix, publicacion GMC-RM002

Proporciona informacidn sobre cableado y resolucion de problemas de servovariadores Kinetix
6000 con funcién de desconexion de par segura.

Guia de seleccion — Control de movimiento Kinetix, publicacion GMC-SG001

Proporciona una descripcion general de servovariadores Kinetix asi como motores, accionadores
y accesorios de movimiento para ayudar a tomar decisiones sobre productos de control de
movimiento ideales para los requisitos de su sistema.

Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide,
publicacion GMC-RM003

Proporciona informacion para determinar y seleccionar los nimeros de catélogo requeridos para el
mddulo de variador (variador especifico), accesorio de alimentacion eléctrica, juego de conectores,
cable de motor y cable de interface para su sistema de control de movimiento de variador y motor/
accionador. Incluye especificaciones de rendimiento y curvas de par/velocidad (movimiento rotativo) y
fuerza/velocidad (movimiento lineal) para su aplicacién de movimiento.

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacion GMC-TD001

Proporciona especificaciones de productos para motores rotativos MP-Series™ (Boletin MPL,
MPM, MPF, MPS), Kinetix 6000M (Boletin MDF), TL-Series™, RDD-Series™ y HPKSeries™.

Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicacion GMC-TD002

Proporciona especificaciones de productos para etapas lineales Boletin MPAS y MPMA, cilindros
eléctricos Boletin MPAR, MPAI, y TLAR y motores lineales LDC-Series™ y LDL-Series™.

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion GMC-TD003

Proporciona especificaciones de productos de control de movimiento integrado Kinetix
mediante la red EtherNet/IP, control de movimiento integrado mediante interface SERCOS,
conexion en red EtherNet/IP y familias de servovariadores de componentes.

Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Data,
publicacion GMC-TD004

Proporciona las especificaciones de productos para cables de interface y motor Boletin 2090,
juegos de conectores de perfil bajo, componentes de alimentacién de variador y otros accesorios
de servovariadores.

Herramienta de dimensionamiento y seleccién de sistemas Motion Analyzer
sitio web https://motionanalyzer.rockwellautomation.com/

Herramienta de dimensionamiento total de aplicacién de control de movimiento usada para
andlisis, optimizacion, seleccién y validacién de su sistema de control de movimiento Kinetix.

Herramientas de configuracion y seleccion de Rockwell Automation,

sitio web http://www.ab.com

Ofrece seleccién de productos y herramientas de configuracion del sistema en linea, incluidos
esquemas en Autocad (DXF).

Certificaciones de productos de Rockwell Automation,

sitio web http://www.rockwellautomation.com/products/certification

Para obtener declaraciones de conformidad (DoC) actualmente disponibles a través de
Rockwell Automation.

Sercos and Analog Motion Configuration User Manual,
publicacién MOTION-UMO001

Proporciona informacidn sobre configuracién y resolucion de problemas de sistemas
ControlLogix®, CompactLogix™ y mddulos de interface Sercos SoftLogix™.

Motion Coordinate System User Manual, publicacién MOTION-UM002

Proporciona informacién para crear un sistema de coordinacion de movimiento con modulos de
movimiento analdgicos o Sercos.

Manual del usuario — Configuracién y puesta en marcha del movimiento
integrado en la red Ethernet/IP, publicacién MOTION-UM003

Proporciona informacion sobre configuracién y resolucion de problemas del sistema
ControlLogix y médulos de red CompactLogix EtherNet/IP.

SoftLogix Motion Card Setup and Configuration Manual,
publicacion 1784-UM003

Proporciona informacion sobre configuracion y resolucion de problemas de tarjetas PCl
SoftLogix.

ControlFLASH Firmware Upgrade Kit User Manual, publicacién 1756-05105

Informacion sobre ControlFLASH™ no especifica de ninguna familia de variadores.

National Electrical Code, publicado por la Asociacién Nacional de Proteccién
contra Incendios (National Fire Protection Association) de Boston, MA, EE. UU.

Articulo sobre calibres y tipos de cables de conexién a tierra de equipos eléctricos.

Rockwell Automation Industrial Automation Glossary, publicacién AG-7.1

Glosario de términos y abreviaturas de automatizacién industrial.

Puede ver o descargar publicaciones en

http://www.rockwellautomation.com/literature. Para solicitar copias impresas de

la documentacién técnica, comuniquese con el distribuidor regional de Allen-
Bradley o con el representante de ventas de Rockwell Automation.
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Capitulo 1

Cambios de serie de
mddulos IAM/AM

Inicio

Este capitulo le permitira familiarizarse con los requisitos de disefio e instalacién
de los sistemas de variadores Kinetix 6000.

Tema Pagina
Cambios de serie de médulos IAM/AM 13
Acerca de los Kinetix 6000 sistemas de variadores 14
Configuraciones de hardware habituales 15
Configuraciones de comunicacién habituales 20
Explicacién de nimeros de catélogo 21
Compatibilidad de componentes de variadores Kinetix 22
Compatibilidad con el sistema de variador y motor integrados Kinetix 6000M 22
Cumplimiento normativo 23

se configuran en la fibrica a 150% de la corriente continua. Sin embargo, es
posible programar médulos AM de 460 V'y los médulos IAM (inversores)
equivalentes, a un valor de hasta 250% de la corriente continua del inversor.

Tabla 1 - Cambio de series de rendimiento pico mejorado Kinetix 6000

Los variadores de la serie B incluian la funcién de mejoramiento de corriente pico
y se aplicaba solamente a los médulos de 460 V (serie A) IAM y AM. Las
capacidades nominales de corriente pico de los variadores Kinetix 6000 (460 V)

N.° de cat. de N.°

N.° de cat. de N.°

Capacidad nominal de corriente pico

Serie A (inversor)

Series By C (inversor)

2094-BC01-MP5-S 2094-BMP5-S 150% 250%
2094-BC01-M01-S 2094-BM01-S 150% 250%
2094-BC02-M02-S 2094-BM02-S 150% 250%
2094-BC04-M03-S 2094-BM03-S 150% 250%
2094-BC07-M05-S 2094-BM05-S 150% 200%

IMPORTANTE

Para que su variador pueda brindar un rendimiento pico mejorado es necesario habilitar la funcién de mejoramiento de
pico configurando el variador con el software DriveExplorer™ o con la aplicacion Logix Designer.

Consulte el Apéndice F en la pdgina 251 para recalcular los valores limites de par y de aceleracion o de desaceleracién, y

péguelos en el cuadro de didlogo Axis Properties apropiado en la aplicacion Logix Designer.

Para obtener mds informacion sobre cémo establecer las propiedades de los ejes, consulte Configuracion de propiedades

de ejes en la pdgina 147.

En los variadores de serie C, un relé mecanico para el circuito de freno y otro para

las entradas de desconexién de par segura, son reemplazados por relés de estado
sélido y aplican a los médulos IAM y AM de 230 V (serie A) y 460 V (serie B).

Todo el cableado es similar al de las versiones de series anteriores.
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Capitulo 1

Inicio

Acerca de los Kinetix 6000

sistemas de variadores

Los servovariadores multiejes Kinetix 6000 estan disefiados para proporcionar
una solucién de movimiento integrado Kinetix para sus aplicaciones de variador/
motor/accionador.

Tabla 2 - Kinetix 6000 Descripcion general del sistema de variadores

Componente -
del sistema N.° de cat. Descripcion
Médulos de eje integrado (IAM) con funcién de desconexion de par seqgura con entrada de alimentacién eléctrica de CA de
) | 2094-xCrx-Mxx-S M@ 200V 0400 V. Contiene una seccion de inversor y convertidor. La funcion de mejoramiento de pico estd disponible en los
Modulodde e mddulos IAM de 400 V (series By C).
integrado
Mddulos de eje integrado (IAM) con alimentacién de entrada de CA de 200 V 0 400 V (no incluye la funcion de desconexion
2094-xCox-Mxx h - f - - S -
de par segura ni la funcién de pico mejorado). Contiene una seccién de inversor y convertidor.
Los mddulos de eje (AM) con la funcién de desconexion de par sequra son inversores de bus de CC compartidos clasificados
2094-xMex-s (V@ para operacion de 200 V 0 400 V. El médulo AM debe usarse con un médulo IAM. La funcion de mejoramiento de pico esta
Médulo de eje disponible en los mddulos AM de 400 V (series By C).
Los mddulos de eje (AM) son inversores de bus de CC compartidos para alimentacion de entrada de 200V 0400 V (no
2094-xMxx . 7 - : ) . .
incluyen la funcién de desconexion de par segura o pico mejorado). El modulo AM debe usarse con un médulo IAM.
Médulo de 2094-BSP) El médulo de derivacién Boletin 2094 se monta a la linea de tensidn y proporciona derivacién adicional en aplicaciones
derivacion regenerativas.
El sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM) Kinetix 6000M consta del mddulo de interface de alimentacion
Sistema IDM 2094-SEPM-B24-S eléctrica IDM (IPIM) y hasta 16 unidades IDM (Boletin MDF). El mddulo IPIM se monta en la linea de tension Boletin 2094 y
Kinetix 6000M | Boletin MDF proporciona alimentacion eléctrica y comunicacion a las unidades IDM. El médulo IPIM monitorea la salida de alimentacion
eléctrica y proporciona proteccion contra sobrecarga.
La linea de tensién Boletin 2094 consta de barras de bus de cobre y una tarjeta de circuitos con conectores para cada médulo.
Linea de 2094-PRSx La linea de tensién proporciona sefiales de alimentacion eléctrica y de control de la seccién del convertidor a los inversores
tensién 2094-PRx adyacentes. Los mddulos de alimentacién eléctrica IAMy AM, el médulo de derivacién y los mddulos de tapa ciega se
montan a la linea de tension.
Médulo de El mddulos de tapa ciega Boletin 2094 se usan cuando una o mds ranuras en la linea de tension estan vacias después de que
. 2094-PRF . . . iy ; ) . .
tapa ciega se ha instalado el resto de los mddulos de la linea de tensién. Se requiere un mddulo de tapa ciega para cada ranura vacia.

Controladores
Logix5000

Médulos 1756-MxxSE
Médulo 1768-M04SE
Tarjeta PCl 1784-PM16SE

El mddulo de interface Sercos/tarjeta PCl sirve como vinculo entre los controladores ControlLogix/CompactLogix/SoftLogix y
el sistema variador Kinetix 6000. El vinculo de comunicacion usa el protocolo SERCOS (siglas de “SErial Real-time
(Ommunication System’, que significa sistema de comunicacion en serie en tiempo real), compatible con [EC 61491, a través
de un cable de fibra dptica.

Médulos 1756-ENxTx
Controladores CompactLogix
5370

El mddulo Kinetix 6000M IPIM se conecta a la red EtherNet/IP para monitoreo, diagndsticos y actualizaciones de firmware.

Entorno Studio
5000®

9324-RLD300xxE

La aplicacion Studio 5000 Logix Designer® proporciona asistencia de programacion, puesta en servicio y mantenimiento de la
familia de controladores Logix5000.

Servomotores | MP-Series, TL-Series, Los motores rotativos compatibles incluyen motores MP-Series (Boletin MPL, MPM, MPF y MPS) de 200 V y 400 V;
rotativos RDD-Series, 1326AB, F-Series | RDD-Series; TLSeries; 1326AB (M2L/S2L) y 1326AB (dispositivo de resolucién) y F-Series.
Motores LDC-Series, LDL-Series Los motores compatibles incluyen nicleo de hierro LDC-Series (200 V y 400 V) y motores lineales sin hierro LDL-Series
lineales (200V).
) MP-Series Los accionadores compatibles incluyen MP-Series (200 V'y 400 V), eje tinico Boletin MPAS y etapas lineales integradas
ﬁccmlnadores multiejes Boletin MPMA y cilindros eléctricos MP-Series (200 V y 400 V) Boletin MPAR y MPAL.
ineales
LDAT-Series Los accionadores lineales integrados LDAT-Series son compatibles con sistemas de variadores de 200 V'y 400 V.
Los cables de motor/accionador Boletin 2090 estan disponibles con conectores de bayoneta, roscados y SpeedTec. Los cables
(ables de motor/accionador | de alimentacion eléctrica/freno tienen conductores libres en el extremo del variador, y conectores rectos para conexion a los
2090-Series servomotores. Los cables de retroalimentacion tienen conductores libres que se conectan a kits de conectores de bajo perfil
en el variador y conectores rectos en el extremo del motor.
Cables de variador v motor Los cables de red e hibridos del sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM) Boletin 2090 se conectan entre el
Cables integrados Kineti ZOOOM mddulo 2094 IPIM y las unidades IDM Kinetix 6000M. Los cables Boletin 889D y 879D se conectan entre sensores y

conectores de entrada digital.

Comunicacion

Los cables de fibra dptica Sercos Boletin 2090 estan disponibles en versiones para envolvente solamente, de PVC, de nylony
de vidrio, con conectores en ambos extremos.

Los cables Ethernet estan disponibles en longitudes estandar para los médulos IPIM Kinetix 6000M. Se recomienda cable
blindado.

Filtros de linea
deCA

2090-XXLF-xxxx

Los filtros de linea de CA trifasica Boletin 2090-XXLF-xxxx se requieren para cumplir las especificaciones CE en todos los
sistemas de variadores de 200 V'y 400 V.
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Componente R
del sistema N.° de cat. Descripcion

, Los médulos de interface de linea (LIM) incluyen los disyuntores, el filtro de linea de CA (niimero de catdlogo 2094-AL09 y
Mddulos de 2094-xLxx . DS . . -
. 2094-BL02 solamente), las fuentes de alimentacion eléctrica y el contactor de sequridad requeridos para la operacion de
interface de 2094-x1xxS S X . o Cn
. Kinetix 6000. El mddulo LIM no se monta a la linea de tensién. Se pueden comprar componentes individuales por separado
linea 2094-XL755-&x !

en vez de el médulo LIM.

Médulos de , R . . . R
derivacién 1394-SRucor Se pueden usar modulos de derivacion pasivos externos Boletin 1394 cuando se excede la capacidad de derivacién interna
externa del médulo IAM/AM y del médulo de derivacion 2094-BSP2 montado en la linea de tension.

] Los médulos de freno resistivo (RBM) incluyen un contactor de sequridad para uso en un circuito de control. En este médulo
Madulo de . o . .
freno resistivo 2090-XBxx-xx residen contactores y resistencias para que los conductores del motor puedan desconectarse del variador, lo cual detiene de

inmediato el motor de iman permanente. Este mddulo no se monta en la linea de tension.

(1) Consulte el Manual de referencia de sequridad — Funcion de desactivacion segura de Kinetix, publicacion GMC-RM002, para obtener més informacion.
(2)  Consulte Especificaciones de mejoramiento de pico en la pagina 73 para obtener mds informacién sobre el rendimiento del variador en el modo de pico mejorado.

Configuraciones de
hardware habituales

Las instalaciones tipicas del sistema Kinetix 6000 incluyen configuraciones de CA
trifésicas con y sin el médulo de interface de linea (LIM) y configuraciones de bus

comun de CC.

PELIGRO DE CHOQUE: Para evitar lesiones personales debidas a choque
eléctrico, coloque un mddulo de tapa ciega 2094PRF en todas las ranuras vacias
de la linea de tension. Cualquier conector de la linea de tension sin un modulo
instalado inhabilita el sistema Boletin 2094; sin embargo, la alimentacion de
control permanece presente.
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Figura 1 - Instalacion tipica del sistema Kinetix 6000 (con LIM)

Filtro de linea de CA

2090-XXLF-xxxx -
(requerido para CE) | . . L
a: Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000
L |
Ly
Al |I |l : |l |I Médulo de derivacién
imentacion 2094-BSP2
1 1 1 1 1
de entrada Alimentacién de control (componente opcional)
trifasica de 115/230V mﬁﬂg m@ mﬁg (m@ . . y
Médulo IAM Médulo de tapa
[l ; l
@ 2094-xCOcx-Mxx-S E E E E % g clega 2994 PRF
J L (requerido para
: e || |[[ e ||| s || [ || s || son || e )| 1€ IS ranUTS
= > > > > no usadas)
Wals| 0w U9 0s) Dosl als
2094-PRSx o~
Lineade L_n x Lo now i Y P
e [ 1 = tension | I N | | ) .
Médulo de interface de linea : ! ' ' ' Madules de eje
2094-xLxxS : : : : : 2094-xMxx-S
(componente opcional) S Conexiones de E/S | I | L) Gl
T T T T |
A sensores de entrada Kits €onectores de bajo perfil paralE/S, !
. . . |
y cadena de control Cables de retroalimentacién segundgd, retrqe{allmentacwn de matory ! Cables de alimentacién eléctrica
retroalimentacion aux. 2090-K6CK-Dxxx | !
de motor | 1 | | | de motor Boletin 2090
Boletin 2090 o I
Motores rotativos MP-Series y TL-Series éE’D e v s m
(se muestran motores MPL-Bxxxy) === | = | Etapas lineales integrales MP-Series
(se muestra tornillo de bolas MPAS-B9xxx)
Motores de accién directa RDD-Series (7
(se muestra motor RDB-Bxxxx) Motores lineales LDC-Series
(se muestra motor lineal LDC-Coxxxxxx)
o Cilindros eléctricos para servicio pesado MP-Series
° (se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxxxx)
Motores lineales LDL-Series

(se muestra motor lineal LDL-xxxoxxx)

Dﬂgﬂ% Cilindros eléctricos MP-Series
= =, (se muestra cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)

Propulsores lineales LDAT-Series
(solo propulsores lineales LDL-Sxxxxxx-xBx)

(1) Los motores de accién directa RDD-Series requieren el modulo de retroalimentacién de perfil bajo 2090-K6CK-KENDAT.
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Figura 2 - Instalacion tipica del sistema Kinetix 6000 (sin LIM)

Alimentacion de
entrada trifasica

I I I Dispositivo de
desconexion de linea
Filtro de linea de CA

Fusible 2090-XXLF-xxxx
de entrada (requerido para CE)
Alimentacionde . |« § § ¢
controlmonofésica 7|3 §  § £
Contactor T
maanético Filtro de linea de CA . . L
9 2090-XXLF-xxxx Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000
(requerido para CE)
b ¥ 1 1 ! 1 ! Médulo de derivacién
p " ! ! ! ! | 2094-BSP2
(componente opcional)
= 3
@ ) ! jﬁ;@) Ag 4g Xy !
Mddulo IAM _ Médulo de tapa
2094-xCoc-Moe-S : ciega 2094-PRF
(requerido para
PO || < || el | = || N || Sl || oo || 1[I T E LTI EY
= D = = no usadas)
e g | 0ile 0 W
Conexiones de E/S Linea de tension
2094-PRSx N : » : » N :\ : \ : W g} 0+
A sensores de entrada ! ! ! ! ! ) )
y cadena de control | \ N N Médulos de eje
! ' ! ! ! 2094-xMxx-S
| 1 | | | (5)
Kits tonectores de bajo perfil pard E/S, :
Cables de retroalimentacién de motor sequridad, retroalimentacién de motory i i6n eléctri
; retroalimentacién aux. 2090-K6CK-Drx | Cables de alimentacion eléctrica de motor
Boletin 2090 | | | | | Boletin 2090

Motores rotativos MP-Series y TL-Series

0 .
(se muestran motores MPL-xxxx) |—é;7 V:' | Etapas lineales integrales MP-Series
@ o (se muestra tornillo de bolas MPAS-B9xxx)

0

Motores de accién directa RDD-Series )

(se muestra motor RDB-Brxex) Motores lineales LDC-Series

(se muestra motor lineal LDC-Coxxxxx)

o Cilindros eléctricos para servicio pesado MP-Series
(se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxxxx)

Cilindros eléctricos MP-Series
(se muestra cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)

Propulsores lineales LDAT-Series
(solo propulsores lineales LDL-Sxxxxxx-xBx)

(1) Los motores de accién directa RDD-Series requieren el modulo de retroalimentacién de perfil bajo 2090-K6CK-KENDAT.
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Esta configuracién ilustra el sistema de variador y motor integrados (IDM) Kinetix
6000M con el médulo de interface de alimentacién eléctrica IDM (IPIM) instalado
en lalinea de tension Boletin 2094. El médulo IPIM se incluye en la instalacién de

cable de fibra éptica variador a variador con los médulos de eje.

Figura 3 - Instalacion del sistema de variador y motor integrados Kinetix 6000M tipico

Médulo IPIM
2094-SEPM-B24-5

Alimentacién de I’
entrada trifésica | \
: Médulo de derivacion
. 2094-BSP2
1 (componente opcional)
Sistema servovariador ] E Méddulo de tapa ciega
multiejes Kinetix 6000 H|| o= 2094-PRF
E (requerido para llenar
% wo|| |as ranuras no usadas)
Linea de tension 2094-PRSx @ @ a L —— =5
T n 0 &
|
T
Juegos de conectores de bajo perfil para E/S, I
retroalimentacion de motor y retroalimentacion aux. ! Cables de red
2090-K6CK-Dxrx | Boletin 2090
\ (ables hibridos Boletin 2090
A sensores de entrada : 4
y cadena de control |
: Unidad de motor y variador
| 2 MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
|
| J
. " | e )
(ables de retroalimentacién de motor |
Boletin 2090
) Unidad de motor y variador
Motores rotativos, . \ji[ MDF-SBroocx-Qx8xB-S
motores lineales y accionadores lineales compatibles [F=—=1— )
(se muestra motor MPL-Bxrxx) \9——1| N
b Unidad de motor y variador
. MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
J

-

Unidad de motor y variador

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S

(ables de alimentacion eléctrica de motor
Boletin 2090
J/

Para obtener mas informacion sobre la instalacién del sistema de variador y motor
integrados Kinetix 6000M, consulte el Manual del usuario — Sistema integrado

Kinetix 6000M de variadores y motores, publicacién 2094-UMO003.
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Figura 4 - Instalacion tipica del sistema de bus comtin de CC (clase 400 V)

Alimentacion Filtro de linea de CA
de entrada 2090-XXLF-x0x
trifésica (requerido para CE)

« E

10 HE

wa E E o=

£ ﬁ ﬁ 3

Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000
Alimentacion de control de 115/230 V Médulo de derivacion
3 2094-BSP2
[ (componente opcional)
@ Guia de bus com(in de | , .
= médulo 2094-BCux-Mxx-S M6dulo de tapa iega
C . M 2094-PRF
(requerido para llenal
e ||| las ranuras no
usadas)
2094-PRSx : PEIE 4 | -
e L] @ Linea de tensién ° o
Modulo de interface de AN . N . N N
linea 2094-BLxxS Méddulos de eje 2094-BMxx-S
(componente opcional) (5)
Bus comdn de (C
Mddulo IPIM
/ 2094-SEPM-B24-S

S
5
o
i%’

Sequidor de bus comn de . E Méddulo de tapa ciega 2094-PRF
0000 E E B il .
médulo 2094-BCu-Mor-S 1 A | I fequerido ‘r’]f)'ﬂs'ged"aas')
[AM
2094-PRSx LW\T/E—J < ele
Linea de tension
AN . N

Médulos de eje 2094-BMxx-S
(5)

En el ejemplo anterior, el médulo IAM guia se conecta al médulo IAM seguidor
mediante el bus comtn de CC. El sistema seguidor también incluye el médulo de
interface de alimentacion eléctrica de la unidad de variador y motor integrados

(IDM) Kinetix 6000M que acepta hasta 16 unidades IDM.

Al planear su configuracién de panel, usted debe calcular la capacitancia de bus
total de su sistema de bus comtin de CC para asegurarse de que el médulo IAM
guia sea del tamafo adecuado para precargar todo el sistema. Para obtener mas

informacion, consulte Apéndice C, a partir de la pdgina 219.

IMPORTANTE  Sila capacitancia de bus total de su sistema excede la capacidad nominal de
precarga del médulo IAM guia y se aplica la alimentacién eléctrica de entrada,
el indicador de estado de siete segmentos del médulo IAM muestra el cédigo
de error E90 (fallo de tiempo limite de precarga).

Para corregir esta condicion se debe reemplazar el mddulo IAM guia con un
médulo de mayor capacidad, o se deben retirar los modulos IPIM o AM para
reducir la capacitancia de bus total.
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Configuraciones de
comunicacion habituales

En este ejemplo se muestran cables Sercos variador a variador y nimeros de
catdlogo cuando hay médulos variadores Kinetix 6000, Kinetix 6000M y
Kinetix 6200 en la misma linea de tension.

Los médulos de control Kinetix 6200 utilizan la interface Sercos para configurar
el médulo Logix5000 y la red EtherNet/IP para diagnésticos y para configurar
funciones de seguridad. Un cable Ethernet estd conectado a cada médulo de
control durante la configuracién de seguridad. Para obtener mas informacién
sobre los cables Ethernet consulte el documento Industrial Ethernet Media

Brochure, publicacién 1585-BR001.

Figura 5 - Comunicacion tipica Kinetix 6000 y Kinetix 6200 (Sercos)

Red de programacién de controlador Logix5000 -
Méddulo de interface Sercos Logix5000 g
=
ﬁ = 7) Controlador Logix5000
= (se muestra el controlador Aplicacion Logix
ControlLogix) Designer

(able de fibra dptica Sercos 2090-SCuxx-x

Médulo 1AM 2094-xCx-Mux-S [

(ables Sercos de variador a variador Kinetix 6000

0.1m (5.1 pulg.)

amtix €000

2094-PRSx ——
Linea detension [ n ln_©+ )
Méddulos de eje 2094-xMxx-S
B (5)
Conectores Sercos Kinetix 6000y  RX T =i L’; Conectores Sercos i
Kinetix 6000M (vista superior) [@fc? Kinetix 6200 (vista superior)
0.2m 0.Tm
0.Tm (7.0in)  (5.1in)
(5.1in.)
= Y ol 14
Médulo 1AM ] Médulo IAM
2094-BOo-Mxx-S [H]|| o= 2094-BOx-Mxx-S
de ancho simple E : H E de doble ancho Kinetix 6000
Kinetix 6000 ez | mann §
| I MU
(o] (9] o

Médulo IPIM 2094-SEPM-B24-S

Mddulos de alimentacion eléctrica AM de ancho
simple 2094-BMxx-M con médulos de control
2094-SE02F-M00-Sx

Mddulos AM de doble ancho 2094-BMxx-S

Méddulos AM de ancho simple 2094-BMxx-S J

Médulos AM de ancho simple 2094-BMxx-S
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Explicacion de numeros

de catalogo

(Boletin 2094) figuran en estas tablas.

Kinetix 6000 Los niimeros de catdlogo y la descripcion de variadores

IMPORTANTE

En toda esta publicacion, cuando el nimero de catalogo de un médulo [AM o

AM estd sequido por -x, por ejemplo 2094-BMP5-x, la variable (x) indica que el
médulo variador puede o no incluir la funcion de desconexion de par segura.

Tabla 3 - Nimeros de catalogo de variadores Kinetix 6000

Mddulos de eje integrados (230 V)

N.° de cat.
(con la funcion de desconexion
de par segura)

N.° de cat.
(sin la funcion de desconexion de
par segura)

Kinetix 6000, IAM, 200 V, convertidor de 3 kW, inversor de 5 A

2094-AC05-MP5-S

2094-AC05-MP5

Kinetix 6000, IAM, 200 V, convertidor de 3 kW, inversor de 9 A

2094-AC05-M01-S

2094-AC05-M01

Kinetix 6000, IAM, 200 V, convertidor de 6 kW, inversor de 15 A

2094-AC09-M02-S

2094-AC09-M02

Kinetix 6000, IAM, 200 V, convertidor de 11 kW, inversor de 24 A

2094-AC16-M03-S

2094-AC16-M03

Kinetix 6000, IAM, 200 V, convertidor de 23 kW, inversor de 49 A

2094-AC32-M05-S

2094-AC32-M05

Mddulos de eje integrado (460 V)

Kinetix 6000, IAM, 400 V, convertidor de 6 kW, inversor de 4 A

2094-BC01-MP5-5

2094-BC01-MP5

Kinetix 6000, IAM, 400 V, convertidor de 6 kW, inversor de 9 A

2094-BC01-M01-5 "

2094-BC01-MO1

Kinetix 6000, IAM, 400 V, convertidor de 15 kW, inversor de 15 A

2094-BC02-M02-5

2094-BC02-M02

Kinetix 6000, IAM, 400 V, convertidor de 28 kW, inversor de 30 A

2094-BC04-M03-5

2094-BC04-M03

Kinetix 6000, IAM, 400 V, convertidor de 45 kW, inversor de 49 A

2094-BC07-M05-5 @

2094-BC07-M05

Mddulos de eje (230 V)

Kinetix 6000, AM, 200V, 5 A 2094-AMP5-S 2094-AMP5
Kinetix 6000, AM, 200, 9 A 2094-AM01-S 2094-AMO1
Kinetix 6000, AM, 200V, 15 A 2094-AM02-S 2094-AM02
Kinetix 6000, AM, 200V, 24 A 2094-AM03-S 2094-AM03
Kinetix 6000, AM, 200V, 49 A 2094-AM05-S 2094-AMOS
Mddulos de eje (460 V)

Kinetix 6000, AM, 400V, 4 A 2094-BMP5-5 (" 2094-BMP5
Kinetix 6000, AM, 400, 9 A 2094-BM01-5 2094-BMO1
Kinetix 6000, AM, 400V, 15 A 2094-BM02-5 " 2094-BM02
Kinetix 6000, AM, 400V, 30 A 2094-BM03-5 (" 2094-BM03
Kinetix 6000, AM, 400V, 49 A 2094-BM05-5 2 2094-BMo05

(1) Puede configurar la clasificacion de corriente inversora pico de este modulo IAM o AM de 460 V (series By C) en el 250% de la corriente inversora continua.
(2)  Puede configurar la clasificacion de corriente inversora pico de este modulo IAM o AM de 460 V (series By C) en el 200% de la corriente inversora continua. Consulte
Especificaciones de mejoramiento de pico en la pdgina 73, para obtener mas informacion sobre el rendimiento del variador en el modo de pico mejorado.

Tabla 4 - Nimeros de catalogo de componentes de variadores Kinetix 6000

Componentes de variador N.° de cat.
Mddulo de interface de alimentacion integrado (IPIM), 400 V, 15 kW, 24 A (valor eficaz) | 2094-SEPM-B24-S
Médulo de derivacion Kinetix 6000, 200/400 V, 200 W 2094-BSP2
Mddulo de tapa ciega Kinetix 6000, 200/400 V 2094-PRF
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Capitulo 1

Inicio

Compatibilidad de

Los médulos de alimentacién eléctrica 2094-BCxx-Mxx-M y 2094-BMxx-M

componentes de contienen la misma estructura de alimentacién eléctrica que los médulos
. P T variadores 2094-B Cxx-Mxx-S y 2094-BMxx-S. Por ello, el médulo de derivacion

variadores Kinetix 2094-BSP2, el médulo de tapa ciega 2094-PRF y las lineas de tension 2094-PRSx
son compatibles con ambas familias de variadores.
Ademas, los médulos de alimentacion eléctrica AM 2094-BMxx-M con interface
Sercos son compatibles con las lineas de tensién con un médulo variador IAM
2094-BCxx-Mxx-S. A la inversa, los médulos variadores AM 2094-BMxx-S son
compatibles con las lineas de tensién con un médulo de alimentacién eléctrica
IAM 2094-BCxx-Mxx-M con interface Sercos.

IMPORTANTE  Los mddulos de control Kinetix 6500 EtherNet/IP (nimeros de catdlogo
2094EN02DMO15x) no son compatibles con los médulos IAM/AM en la misma
linea de tension Boletin 2094 con variadores Kinetix 6000 o Kinetix 6200 Sercos.

Tabla 5 - Compatibilidad con médulos 1AMy AM/red
Modulo AM K Modulos de alimentacion eléctrica AM 2094-BMxx-M
. . odulo inetix 6000
Médulo IAM Madulo de control 2094-BMxx-S Médulo de control Kinetix 6200 | Médulo de control Kinetix 6500
2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-M01-Sx

2094-BOxx-Mxx-S
(seriesBy () N/D

Totalmente compatible Totalmente compatible No compatible
2094-BCxor-Mix-M Interface Sercos
(médulo de 2094-SE02F-M00-Sx
alimentacion eléctrica Red EtherNet/IP

IAM)

2094-EN02D-MO1-5x

No compatible No compatible Totalmente compatible

Compatibilidad con
el sistema de variador y
motor integrados

Kinetix 6000M

22

Para obtener mas informacién acerca de los médulos 2094-B Cxx-Mxx-M (IAM)
y 2094BMxxM (AM), consulte el documento Kinetix 6200 and Kinetix 6500
Multi-axis Servo Drives User Manual, publicacién 2094-UMO002.

Las lineas de tensién Boletin 2094 con variadores Kinetix 6000 (series By C) o
Kinetix 6200 son compatibles con los sistemas de variador y motor integrados
(IDM) Kinetix 6000M. El médulo de interface de alimentacién eléctrica IDM
(IPIM) se monta en la linea de tensién y se conecta a un méximo de

16 unidades IDM.

Tabla 6 - Compatibilidad con el médulo IPIM

Médulo de interface de
alimentacion eléctrica IDM (IPIM)
2094-SEPM-B24-S

Médulo IAM Méddulo de control

2094-BOxx-Mxx-S
(seriesBy ()
2094-BCxx-Mxx-M
(médulo de alimentacién
eléctrica IAM)

N/D
Totalmente compatible

Interface Sercos 2094-SE02F-M00-5x

Red EtherNet/IP 2094-EN02D-M01-Sx No compatible

Para obtener mas informacion sobre la instalacién del sistema de variador y motor
integrados Kinetix 6000M, consulte el Manual del usuario — Sistema integrado
Kinetix 6000M de variadores y motores, publicacion 2094-UMO003.
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c“mp“miento normativo Sieste producto se instala dentro de la Unién Europea y tiene el distintivo CE,

rigen las siguientes normas.

conectado a tierra y que se utilice el mismo método de conexidn a tierra del

2 ATENCION: Para cumplir los requisitos de CE es necesario que el sistema esté

filtro de linea de CA y el variador. De otra manera, el filtro no seria eficaz y
podria resultar dafado. Para consultar ejemplos de puesta a tierra, consulte
Configuraciones de alimentacién con conexion a tierra en la pégina 83.

Para obtener informacién adicional sobre la reduccién del ruido eléctrico,
consulte el documento System Design for Control of Electrical Noise Reference
Manual, publicacién GMC-RMO001.

Requisitos de CE (sistema sin modulo LIM)

Para cumplir con los requisitos de CE, cuando su sistema Kinetix 6000 no incluya
el médulo LIM, rige lo siguiente.

Instale filtros de linea de CA 2090-XXLF-xxxx para alimentacion de
entrada trifdsica y alimentacion de control monofdsica tan cerca del
moédulo IAM como sea posible.

Use cables de alimentacidn eléctrica de motor serie 2090 o use juegos de
conectores y termine los blindajes de los cables a la abrazadera del chasis
provista.

La longitud combinada de cables de alimentacién eléctrica de motor de
todos los ejes Kinetix 6000 y la longitud de cables hibridos de todas las
unidades IDM en el mismo bus de CC no deben exceder 240 m (787 pies)
con sistemas de 400 V, 0 160 m (525 pies) con sistemas de 200 V. Los
cables de alimentacién eléctrica del variador al motor no deben exceder

90 m (295.5 pies) de longitud.

Use cables de retroalimentacion del motor serie 2090, o use kits de
conectores y termine adecuadamente el blindaje del cable de
retroalimentacion. Los cables de retroalimentacion de variador a motor no

deben exceder 90 m (295.5 pies) de longitud.

Instale el sistema Kinetix 6000 dentro de un envolvente. Instale el cableado
de alimentacidn eléctrica de entrada en una canaleta (conectada a tierra al
envolvente) fuera del envolvente. Separe los cables de sefal y de
alimentacién.

Consulte el Apéndice A en la pégina 181 para los diagramas de interconexién,

incluidos el cableado de alimentacién eléctrica de entrada y los diagramas de

interconexioén del variador/motor.
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Requisitos de CE (sistema con médulo LIM)

Para cumplir con los requisitos de CE cuando su sistema Kinetix 6000 incluya el
mddulo LIM, siga los requisitos descritos en Requisitos de CE (sistema sin
moédulo LIM) y estos requisitos adicionales segun correspondan al filtro de linea
de CA.
o Instale el médulo LIM (ntmero de catédlogo 2094-AL09 0 2094-BL02) tan
cerca al médulo IAM como sea posible.

o Instale el médulo LIM (nimeros de catdlogo 2094-ALxxS, 2094-BLxxS o
2094-XL75S-Cx) con filtro de linea (ndmero de catdlogo 2090-XXLEF-
xxxx) tan cerca del médulo IAM como sea posible.

Cuando el médulo LIM (ntmeros de catdlogo 2094-ALxxS, 2094-BLxxS
02094-XL75S-Cx) acepta dos médulos IAM, cada médulo IAM requiere
un filtro de linea de CA instalado lo més cerca posible al médulo IAM.
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Capitulo 2

Como planificar la instalacion de sistemas de
variadores Kinetix 6000

En este capitulo se describen las pautas de instalacion del sistema para preparar el
montaje de los componentes del variador Kinetix 6000.

Tema Pagina
Pautas de disefio del sistema 26
Reduccion del ruido eléctrico 34

todas las operaciones de corte, perforacion, roscado y soldadura con el sistema
fuera del envolvente. Debido a que el sistema es de tipo abierto, tenga cuidado
para que no caigan residuos metalicos en el interior. Los residuos metalicos y
otros objetos extrafios pueden quedar alojados en los circuitos y dafar los
componentes.

2 ATENCION: Planifique la instalacion del sistema de modo que pueda realizar
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Pautas de diseno del
sistema

26

Utilice la informacion de esta seccidn para disefiar el envolvente y planificar el
montaje de los componentes del sistema en el panel.

Para la seleccion de productos en linea y las herramientas de configuracion,
incluidos esquemas AutoCAD (DXF) del producto, visite

hetp://www.rockwellautomation.com/en/e-tools.

Requisitos de montaje del sistema

Para cumplir los requisitos de UL y CE, el sistema de variadores

Kinetix 6000 debe estar alojado en un envolvente de material conductor
puesto a tierra que ofrezca la proteccién definida en EN 60529 (IEC 529)
para garantizar un nivel de proteccién IP54, a fin de impedir el acceso a
operadores y personas no capacitadas. Un envolvente NEMA 4X excede
estos requisitos ya que proporciona proteccién segun IP66.

El panel que se instala dentro del envolvente para el montaje de los
componentes del sistema debe colocarse sobre una superficie plana, rigiday
vertical que no esté sometida a impactos, vibraciones, humedad,
nebulizaciones aceitosas, polvo o vapores corrosivos.

Dimensione el envolvente del variador para que no se exceda la temperatura
ambiente nominal méxima. Tenga en cuenta las especificaciones para la
disipacion de calor de todos los componentes del variador.

La longitud combinada de cables de alimentacidn eléctrica de motor de
todos los ¢jes y la longitud de cables hibridos de todas las unidades IDM en
el mismo bus de CC no deben exceder 240 m (787 pies) con sistemas de
400V, 0 160 m (525 pies) con sistemas de 200 V. Los cables de
alimentacién eléctrica del variador al motor no deben exceder 90 m

(295.5 pies) de longitud.

IMPORTANTE  El rendimiento del sistema ha sido probado con estas especificaciones
de longitud de cable. Estas limitaciones también son aplicables para
cumplir los requisitos de CE.

Separe el cableado de alimentacion eléctrica de entrada y los cables de
alimentacién de motor del cableado de control y de los cables de
retroalimentacion de motor. Utilice cable blindado para el cableado de
alimentacién eléctrica y proporcione una terminacién de abrazadera de
360° conectada a tierra.

Utilice técnicas de conexién equipotencial de alta frecuencia (HF) para
conectar los médulos, el envolvente, la estructura de la méquinay el
envolvente del motor, y para proporcionar una ruta de retorno de baja
impedancia para la energfa de alta frecuencia y reducir el ruido eléctrico.

Consulte el documento System Design for Control of Electrical Noise Reference
Manual, publicacién GMC-RMO001, para entender mejor el concepto de
reduccidn de ruido eléctrico.
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Seleccion del transformador

El médulo IAM no requiere un transformador de aislamiento para la
alimentacién eléctrica de entrada trifasica. Sin embargo, es posible que se requiera
un transformador para hacer coincidir el servicio eléctrico disponible con los
requisitos de voltaje del controlador.

Para dimensionar un transformador de acuerdo con las entradas de alimentacién
de CA de la linea principal, consulte las especificaciones de alimentacién del

Kinetix6000 en Kinetix Servo Drives Technical Data, publicaciéon GMC-TDO003.

IMPORTANTE  Si utiliza un autotransformador, asegirese de que los voltajes entre fase y
neutro/tierra no excedan el voltaje nominal de entrada del variador.

IMPORTANTE  Utilice un factor de formato de 1.5 para la alimentacidn trifasica (el factor de
formato sirve para compensar las pérdidas del transformador, el médulo del
variador y el motor, y para reflejar el efecto de la utilizacién en el drea de
funcionamiento intermitente de la curva par-velocidad).

Por ejemplo, para dimensionar un transformador segun los requisitos de voltaje de
un médulo de eje 2094-BC01-MO1-S, considere lo siguiente:
2094-BC01-MO01-S = 6 kW continuos x 1.5 = transformador de 9.0 KVA

Seleccion de los filtros de linea de CA

Los siguientes filtros de linea de CA estan disponibles para la alimentacion
eléctrica de entrada del servovariador.

Tabla 7 - Seleccion de filtros de linea trifasico Kinetix 6000

Corriente Peso, aprox. K 2
N.odecat.deN.c | Voltaje A250°C (122°F) ka (b P :‘iltr?)ed?:l.:‘e
2094-AC05-MP5-S
2094-AC05-M01-S 30 27(59 2090-XXLF-X330B
2094-A09-M02S | 01
2094-AC16-M03-S 75 52(1.4) 2090-XXLF-375
2094-AC32-M05-S 100 9.5(20.9) 2090-XXLF-3100
2094-BC01-MP5-S
2094-BC01-M01-S 30 2.7(59) 2090-XXLF-X330B
294802 M02S | 010
2094-BC04-M03-S 75 5.2(11.4) 2090-XXLF-375B
2094-BC07-M05-S 100 9.5(20.9) 2090-XXLF-3100

Consulte el documento Kinetix Motion Accessories Specifications Technical
Data, publicacién GMC-TD004, para obtener las especificaciones adicionales
sobre los filtros de linea de CA.
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Opciones de disyuntores/fusibles

Los mddulos variadores 2094-xCxx-Mxx-S y 2094-xMxx-S y el sistema de
variador-motor integrado Kinetix 6000M (médulo IPIM 2094SEPM-B24-S y
unidades IDM MDFSBuxxxxx) usan proteccion contra cortocircuito de motor de
estado sélido y, cuando estdn protegidos por una proteccién de circuito derivado
apropiada, tienen clasificacién para uso en un circuito capaz de suministrar hasta

200,000 A.

Tabla 8 - Especificaciones de proteccion de circuito de bus de CCy de control

Alimentacion de entrada de control Alimentacion de bus de CC
N.° de cat. de N.° 1 > 3
Fusible Bussmann (" Disyuntor AIIen-BradIey( )(no UL) | Fusible Bussmann Fusible Mersen ©
2094-AC05-MP5-S
- N/D A50P20-1
2094-AC05-M01-S 1492-SPM2D060
2094-AC09-M02-S FNQ-R-10 (10 A) FWH-35B A50P35-4
2094-AC16-M03-S FWH-608 A50P60-4
- 1492-SPM2D200
2094-AC32-M05-S FWH-125B A50P125-4
2094-BC01-MP5-S
_— FWJ-20A14F DCT20-2
2094-BC01-M01-S
FNQ-R-10(10A) 0 1492-SPM2D060 0
2094-BC02-M02-S ENQ-R-7.5 (7.5 A) 1492-5PM1D150 FWJ-40A A70Q540-4
2094-BC04-M03-S FWJ-70A A70Q570-4
2094-BC07-M05-S FWJ-125A A70Q5125-4

(1) Use el disyuntor FNQ-R-7.5 para capacidades mayores de corriente de entrada al momento de arranque de ciclo tnico. Esto se recomienda cuando la corriente de control continua excede el valor

de3.0A.

(2)  Use el disyuntor 1492-SPM1D150 para capacidades mayores de corriente de entrada al momento de arranque de ciclo dnico. Esto se recomienda cuando la corriente de control continua excede el

valorde 3.0A.

(3) Los fusibles Mersen anteriormente se denominaban Ferraz Shawmut.

28

Proteccidn de circuito de alimentacidn eléctrica de entrada (LIM)

Los mddulos de interface de linea (LIM) 2094-AL09 y 2094-BL02 contienen
dispositivos de proteccién suplementaria y, cuando estd protegidos por la
proteccion de circuito derivado apropiada, tienen clasificacién para uso en un
circuito capaz de suministrar hasta 5000 A. Cuando se utilizan estos mddulos, se
requiere proteccién en el lado de linea del médulo LIM. Los fusibles deben ser de
clase J o CC solamente.

Los médulos LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS y 2094-XL75S-Cx contienen
dispositivos clasificados para circuito derivado apropiados para ser usados en un
circuito capaz de suministrar hasta 65,000 A (clase 400 V') 0 100,000 A (clase
200 V).

Consulte el documento Line Interface Module Installation Instructions,
publicacion 2094-IN0QS, para obtener las especificaciones de alimentacion

eléctrica y mas informacion sobre el uso del médulo LIM.

Consulte Proteccién de circuito de alimentacién eléctrica de entrada (sin LIM)
en la pdgina 29 cuando su sistema de variadores no incluya el médulo LIM.
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Capitulo2  (6mo planificar la instalacion de sistemas de variadores Kinetix 6000
Seleccion del envolvente
Este ejemplo se proporciona para ayudarle a dimensionar un envolvente para su
sistema de variador Boletin 2094. El sistema de ¢jemplo consta de estos
componentes:
o Sistema servovariador de 6 ¢jes Boletin 2094
o Modulo de interface de linea (LIM)
o Chasis y mddulos (controlador) ControlLogix
Dimensione el servovariador Boletin 2094 y el médulo LIM, y use los resultados
para predecir el calor disipado dentro del envolvente. También se necesitan datos
sobre disipacién de calor de otros equipos dentro del envolvente (como el
controlador ControlLogix). Una vez que conozca la magnitud de disipacién de
calor (en watts), puede calcular el tamafio minimo del envolvente.
Tabla 10 - Ejemplo de disipacion de calor del sistema Boletin 2094
gm\?::?et ede Descripcion carga" ?‘::E:s;i(’" de calor
2094-BC02-M02-x Médulo de eje integrado (IAM), 400/460 V :snli’ﬁt(:;;:;on . 20% 44
15 A (seccion de inversor) 40% 72
2094-BM02-x Méddulo de eje (AM), 400/460V, 15 A 60% 93
2094-BM02-x Médulo de eje (AM), 400/460V, 15 A 60% 93
2094-BM01-x Méddulo de eje (AM), 400/460V,9 A 40% 73
2094-BM01-x Médulo de eje (AM), 400/460V, 9 A 40% 73
2094-BM01-x Médulo de eje (AM), 400/460V, 9 A 20% 57
2094-BL25S Médulo de interface de linea (LIM), 400/460V, 25 A; 24 V(C, 20 A 100% LX)
2094-PRS6 Linea de tensién, 460 V, 6 ejes N/D 0
2090-XB33-32 Madulo de freno resistivo (RBM), 33 A, 32 Q N/D 30
Potencia total en watts de los sistemas Kinetix 6000 578

30

(1)  Para determinar las especificaciones de disipacion de calor para los componentes de su sistema de variadores, consulte la Tabla 12 en la pagina 32.
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Tabla 11 - Ejemplo de disipacion de calor del sistema ControlLogix
. PR m
Componente de . Carga de potencia del Disipacion de calor
envolvente Descripcin backplane (" watts (watts)
1756-MO8SE Méddulo de interface Sercos de 8 ejes 3.2 0
1756-L5563 Procesador L63 ControlLogix 4.5 0
1756-1B16D Mddulo de entrada de 16 puntos 0.84 5.8
1756-0B16D Mddulo de salida de 16 puntos 4.64 33
1756-ENxTx Mddulo de comunicacién EtherNet/IP 4.0 0
Total de backplane 17.181 N/D
3 Fuente de alimentacién eléctrica ControlLogix (2)
1756-PB72 de 24VCC N/D 25
1756-A7 Chasis de montaje de 7 ranuras N/D N/D
Potencia total en watts del sistema ControlLogix 341

(1)  Para obtener informacion sobre las especificaciones del médulo ControlLogix consulte la Guia de seleccion — Control de movimiento Kinetix,
publicacion 1756-5G001.
(2) Ladisipacion de calor de potencia real se determina al aplicar la carga de potencia del backplane (17.18 W) al gréfico a continuacion.

Figura 6 - Potencia real ControlLogix

75
1756-P B72 Backplane o
1756-P B75 PowerLoad 45
DC (watts) 30
15
0 |

0 20 40 60 80 100

Real Power (watts)

Para obtener informacién sobre los requisitos de carga de potencia del backplane
de otras fuentes de alimentacion eléctrica ControlLogix consulte la Guia de
selecciéon — Control de movimiento Kinetix, publicaciéon 1756-SG001.

En este ejemplo, la potencia disipada dentro del gabinete es la suma del valor del
sistema Boletin 2094 (578 W) y el valor del sistema ControlLogix (34 W) que da
un total de 612 W.

Si no hay ningtin método activo de disipacién de calor (como ventiladores o aire
acondicionado) puede usarse cualquiera de las siguientes ecuaciones aproximadas.

Sistema métrico Sistema inglés

0380

_ _ 4080
1.8T-1.1

TOT-11

Donde T es la diferencia de temperatura entre el aire
interior y la temperatura exterior (°F), Q es el calor
generado en el envolvente (watts) y A es el drea de la
superficie del envolvente (pies?). La superficie exterior de
los seis lados de un envolvente se calcula mediante la
siguiente ecuacion:

Donde T es la diferencia de temperatura entre el aire
interior y el exterior (°C), Q es el calor generado en el
envolvente (watts) y A es el drea de la superficie del
envolvente (mz), La superficie exterior de los seis lados de
un envolvente se calcula del siguiente modo:

A=2dw + 2dh + 2wh

A= (2dw + 2dh + 2wh) / 144

donde d (profundidad), w (ancho) y h (altura) se expresan
en metros.

Donde d (profundidad), w (anchura) y h (altura) se

expresan en pulgadas.

El total de watts disipados del sistema (Q) se calculé en un valor de 612 W. La
clasificacién ambiental maxima del sistema Boletin 2094 es 50 °C (122 °F) ysi la
temperatura ambiental mdxima es 30 °C (86 °F), entonces en la ecuacién a

continuacién T=20.

. 038(612)

=6.66m?

1.8(20)- 1.1
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En este ejemplo, el envolvente debe tener una superficie exterior de 6.66 m2. Si
alguna porcidn del envolvente no puede transferir calor, no incluya dicha porcién
en el calculo.

Puesto que la profundidad minima del gabinete que aloja el variador de 460 V
(seleccionado para este ejemplo) es 302 mm (11.9 pulg.), entonces el gabinete
debe medir aproximadamente 2500 mm (alto) x 950 mm (ancho) x 302 mm

(profundidad).

2x(0.3x0.95) +2x(0.3x2.5) +2x (0.95x2.5) = 6.82 m?

Puesto que este tamano de gabinete es considerablemente mayor que lo necesario
para alojar los componentes del sistema, considere algin medio de enfriamiento
en un gabinete més pequefio para aumentar la eficiencia. Comuniquese con el
fabricante del gabinete para conocer las opciones de refrigeracién disponibles.

Tabla 12 - Especificaciones de disipacion de energia

Médulos variadores Boletin 2094 ¥

Uso en % de la salida de potencia nominal
(watts)

20% 40% 60% 80% 100%

Médulo IAM (convertidor) @

2094-AC05-MP5-S 8 " 15 19 24
2094-AC05-M01-S 9 12 16 20 25
2094-AC09-M02-S 14 20 28 36 46
2094-AC16-M03-S 19 30 43 58 74
2094-AC32-M05-S iy 68 100 136 176
2094-BC01-MP5-S 34
18 21 25 29
2094-BC01-M01-S 33
2094-BC02-M02-S 36 44 54 64 75
2094-BC04-M03-S 50 67 87 110 135
2094-BC07-M05-SS 7 101 137 179 226
Madulo IAM (inversor) o médulo AM
2094-AC05-MP5-S 0 2094-AMP5-S 28 32 37 4 46
2094-AC05-M01-S 0 2094-AMO01-S 31 38 46 54 62
2094-AC09-M02-S 0 2094-AM02-S 34 45 57 70 84
2094-AC16-M03-S 0 2094-AMO03-S 48 68 91 116 144
2094-AC32-M05-S 0 2094-AMO05-S 104 156 212 274 342
2094-BC01-MP5-S 0 2094-BMP5-S 46 54 61 69 77
2094-BC01-M071-S 0 2094-BM01-S 57 73 90 108 126
2094-BC02-M02-S 0 2094-BM02-S 53 72 93 116 142
2094-BC04-M03-S 0 2094-BM03-S 94 130 169 AN 255
2094-BC07-M05-S 0 2094-BM05-S 121 183 252 326 407
Médulo de derivacion — 2094-BSP2 68 121 174 227 280

Médulo IPIM — 2094-SEPM-B24-S

Para calcular la disipacion de energia para los mddulos IPIM en su linea de tension 2094, consulte el Manual del usuario —

Sistema integrado Kinetix 6000M de variadores y motores, publicacién 2094-UM003.

(1) Ladisipacion de energia de los médulos de control Boletin 2094, nimeros de catélogo 2094-SE02F-M00-Sx y 2094-EN02D-M01-Sx, se incluye en los médulos de alimentacién eléctrica IAM y AM.

(2) Laalimentacion de derivacion interna no se incluye en los calculos y debe afiadirse en base a la utilizacion.
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Requisitos de separacion minima

Esta seccion proporciona informacion para ayudarle a dimensionar su gabinete y a
colocar los componentes de su sistema Boletin 2094.

IMPORTANTE

Monte el médulo en posicion vertical. No monte el variador de lado.

La Figura 7 ilustra los requisitos de separacién minima para lograr una instalacién

y un flujo de aire correctos:

o Se requiere espacio libre adicional para los cables y los hilos conectados a la

parte superior y frontal del variador.

o Serequiere espacio libre adicional a la izquierda y a la derecha de la linea de
tensién cuando se monta el variador junto a equipo sensible al ruido o a

canaletas limpias.

Figura 7 - Requisitos minimos de espacio libre

0
Espacio libre arriba \'fa;rigfi;?t. de Serie F
para flujo de aire y para instalacion.
. 2094-AC05-Mxx-x
2094-AC09-M02-x
S Ay C 237 mm
Kinetix 6000 Sistema de variador %ggimgmf (9.3) pulg.
montado en la linea de tension 2094 2094-AM02—x.
2094-AC16-M03-x
No se requiere espacio ‘ No se requiere espacio 2094-AC32-MO5-x AvC 420mm
libre a la izquierda del médulo. libre a la derecha del médulo.(" 2094-AMO03-x, y (16.5) pulg.
2094-AMO5-x
2094-BCOT-Mxx-x
2094-BC02-M02-x
| A,ByC
Linea de tension Espacio libre de 50.8 mm %ggigmg%_ﬁ' Y 287 mm
(se muestra 2094-PRSx) (2.0 pulg.) bajo el variador 209 4—BM02-x, (11.3) pulg.
para flujo de aire e instalacion.
Consulte las dimensiones del variador Kinetix 6000 en Especificaciones 2094-SEPM-B24-5 A
de disipacion de energia en la pdgina 32 y en el documento 2094-B5P2
Kinetix Servo Drives Technical Data, publicacion GMC-TD003. 2094-BC04-M03-x A BYC
/DY
2094-BM03-x 374mm
(1) Lalinea de tensién (estrecha), nimero de catélogo 2094-PRSx, se extiende a la izquierda y a la derecha del primero y 2094-BC07-MO5-x (14.7) pulg.
Gltimo mddulo, 5.0 mm (0.20 pulg.). La linea de tension Boletin 2094-PRx se extiende aproximadamente 25.4 mm 2094-BM05-x By C
(1.0 pulg.) ala izquierda del médulo 1AMy a la derecha del dltimo médulo montado en la linea.
2094-BC07-M05-x AvC 436 mm
2094-BM05-x y (17.2) pulg.
Tabla 13 - Profundidad minima del gabinete
. Profundidad de . Profundidad del
N.° de cat. de variador gabinete, min. ) N.° de cat. de variador gabinete, min.
2094-AC05-Mxx-x, 2094-AC09-M02-x, 2094-AMP5-x, 2094-AC16-M03-x, 2094-AC32-M05-x, 2094-AM03-,
2094-AMOT-x, 2094-AM02-x 198 mm (7.8 pulg) 2094-AM05-x 198 mm (7.8 pulg)
2094-BC01-Mxx-x, 2094-BC02-M02-x, 2094-BC04-M03-x, 2094-BC07-M05-x,
2094-BMP5-x, 2094-BMO1-x, 2094-BM02-x 272mm (107 pulg. 2094-BMO3-x, 2094-BMOS-x 272mm (107 pulg.
2094-BSP2 272 mm (10.7 pulg.) 2094-SEPM-B24-S 263 mm (10.3 pulg.)

(1) Laprofundidad minima del gabinete se basa en el uso de juegos de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-xxxx. Otras maneras de hacer conexiones de retroalimentacién pueden requerir espacio

libre adicional.
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Reduccion del ruido
eléctrico

34

En esta seccién se describen las mejores practicas para minimizar los posibles
fallos relacionados con el ruido, tal como se aplican especificamente a
instalaciones del sistema Kinetix 6000. Para obtener informacién adicional sobre
el concepto de conexidn equipotencial de alta frecuencia (HF), el principio del
plano de tierra y la reduccion del ruido eléctrico, consulte el documento System
Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacién

GMC-RMO0O01.

Conexion equipotencial de médulos

La conexidén equipotencial esla préctica que consiste en conectar chasis,
ensamblajes, estructuras, blindajes y envolventes de metal para reducir los efectos
de la interferencia electromagnética (EMI).

Salvo que se especifique lo contrario, las pinturas en su mayoria son no
conductoras y actiian como aislante. Para lograr una buena conexion
equipotencial entre la linea de tension y el subpanel, las superficies deben no
deben tener pintura ni recubrimiento. Al realizar una conexién equipotencial
entre superficies metélicas se crea una ruta de retorno de baja impedancia para la
energia de alta frecuencia.

IMPORTANTE  Para mejorar la conexién equipotencial entre |a linea de tension y el subpanel,
construya el subpanel de acero galvanizado (sin pintura).

Sila conexién de las superficies metalicas es inadecuada, bloquea la ruta de
retorno directa y permite que la energfa de alta frecuencia se propague a otros
puntos del gabinete. El exceso de energia de alta frecuencia puede afectar el
funcionamiento de otros equipos controlados por microprocesadores.
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Estas ilustraciones muestran los detalles de las practicas de conexién equipotencial
recomendadas para superficies pintadas, como paneles, envolventes y soportes de
montaje.

Figura 8 - Practicas de conexion equipotencial recomendadas para paneles pintados

Montaje con pernos del subpanel Montaje con pernos de un bus de tierra
a la pared posterior del envolvente o chasis al subpanel
) Subpanel
Pared posterior del Soporte de montaje 0
envolvente bus de tierra

Perno soldado

N

Raspe la pintura

\ Perno soldado

Utilice un cepillo metalico para quitar la
pintura de las roscas y maximizar la de un material no conductor
conexion a tierra. (anodizado o pintado), raspe el
Utilice paneles galvanizados o raspe la Arandela en estrella material alrededor del agujero de
pintura de la parte delantera del panel. montaje.

Arandela plana

Si el soporte de montaje esté revestido

Montaje mediante pernos de un bus de tierra o chasis al panel posterior

Subpanel

Perno

Agujero roscado

\ Arandela en estrella

Raspe la pintura de ambos lados del panel
y utilice arandelas en estrella.
Arandela en estrella

Bus de tierra o
soporte de montaje

Arandela plana

Si el soporte de montaje esta revestido de un material no
conductor (anodizado o pintado), raspe el material

Arandela en alrededor del agujero de montaje.

estrella
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Conexion equipotencial de varios subpaneles

La conexidn equipotencial de varios subpaneles crea una trayectoria de salida de
baja impedancia comun para la energfa de alta frecuencia dentro del gabinete. Si
los subpaneles no estin conectados equipotencialmente entre si y no comparten
una trayectoria de baja impedancia comun, la diferencia en impedancia puede
afectar las redes y otros dispositivos que abarcan multiples paneles:
o Conecte equipotencialmente la parte superior y la parte inferior de cada
subpanel al gabinete con trenza de alambre de 25.4 mm (1.0 pulg.) por
6.35 mm (0.25 pulg.). En general, cuanto mas ancha y corta sea la trenza,
mejor serd la conexidn equipotencial.

o Raspe la pintura alrededor de cada sujetador para maximizar el contacto
entre los metales.

Figura 9 - Recomendaciones para gabinetes con varios subpaneles

\
Trenza de alambre
25.4mm (1.0 pulg.) por
6.35 mm (0.25 pulg.) ) )
Bus de tierra de gabinete
conectado
equipotencialmente al
subpanel.
Trenza de alambre
Se ha quitado 25.4 mm (1.0 pulg.) por
pintura 6.35mm (0.25 pulg.)
del gabinete.
Netwms” ke
L
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Establecimiento de zonas de ruido

Observe estas pautas cuando se use el médulo LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS
02094XL75SCx en el sistema Boletin 2094 y esté montado a la izquierda

del médulo IAM con el filtro de linea de CA (EMC) montado arriba del
médulo LIM:

o Lazonalimpia (C) estd a la derecha y bajo el sistema Boletin 2094
(canaleta gris).

o Lazonasucia (D) estd a la izquierda y sobre el sistema Boletin 2094, y
arriba y abajo del mdédulo LIM (canaleta negra).

o Lazona muy sucia (VD) va desde la salida del filtro hasta el médulo IAM.
Se requiere cable blindado en el filtro de EMC (lado de carga) y el blindaje

trenzado conectado a la abrazadera provista.

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

Figura 10 - Zonas con ruido (LIM montado a la izquierda del médulo IAM)

(analeta sucia (analeta limpia

Filtro de linea (ables de alimentacion del
de CA motor
== (requerido para CE) &8

(arga de VCA

Conexiones segregadas muy{ias( m
de filtro/IAM (no en canaleta) i i W% HI% C
VD
om B B H
=
O

. P

Linea de VCA (able de fibra dptica

No coloque equipo sensible®?
amenos de
150 mm (6.0 pulg.) de
T distancia
- L] = Kinetix 6000 Sistema
Mddulo de interface de linea

Cables de £/5 My de
retroalimentacion

Encamine cable blindado Encaminar cables blindados
de E/S de 24V(C. de encoder/analdgicos/registro.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del médulo LIM en la
canaleta sucia.

(2) Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra.
Para consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicacion GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando se use el médulo LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS
02094XL75SCx en el sistema Boletin 2094 y esté montado a la derecha

del médulo IAM con el filtro de linea de CA (EMC) montado detrés del
modulo IAM:

o Lazonalimpia (C) estd a la izquierda y bajo el sistema Boletin 2094
(canaleta gris).

o Lazonasucia (D) estd ala derecha y sobre el sistema Boletin 2094, y arriba
y abajo del médulo LIM (canaleta negra).

o Lazona muy sucia (VD) va desde la salida del filtro hasta el médulo IAM.
Se requiere cable blindado en el filtro de EMC (lado de carga) y el blindaje

trenzado conectado a la abrazadera provista.

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

Figura 11 - Zonas con ruido (LIM con filtro de EMC detras del médulo IAM)

(analeta limpia (analeta sucia

) ) (ables de alimentacion de motor D
Conexiones segregadas muy sucias

de filtro/IAM (no en canaleta)

D D D
VD 3 Linea de VCA VCA de control,
C H—Wﬁ salida de VCA AUX.
1 5 g y freno de 24 V(C
(able de fibra dptica l H Mn. . D
S - . E/S
E
al e ()
< » D i
=
No coloque equipo
sensible @ B _ Filtro de I
amenos de < : : linea de CA
150 mm (6.0 pulg.) de (EMO)
distancia. o
Kinetix 6000 = [ ] =
Sistema Mddulo de interface de linea
Cables de E/S My de e I EEEEEE
C retroalimentacion (
D
Encaminar cables blindados Encaminar cable
de encoder/analdgicos/registro. blindado de E/S de 24 VCC.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del modulo LIM en la
canaleta sucia.

(2)  Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacién GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando se use el médulo LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS o
2094XL75SCx en el sistema Boletin 2094 y esté montado a la derecha del
variador con el filtro de linea de CA (EMC) montado detris del médulo LIM:

o Lazonalimpia (C) estd a la izquierda y bajo el sistema Boletin 2094
(canaleta gris).

o Lazona sucia (D) estd ala derecha y sobre el sistema Boletin 2094, y arriba
y abajo del médulo LIM (canaleta negra).

o Lazona muy sucia (VD) va desde la salida del filtro hasta el variador. Se
requiere cable blindado en el filtro de EMC (lado de carga) y el blindaje

trenzado conectado a la abrazadera (cuando se suministra).

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

Figura 12 - Zonas con ruido (filtro de EMC detras del médulo LIM)

(analeta limpia (analeta sucia

(ables de alimentacion de motor D

D VCA de control,
Conexiones segregadas muy sucias Linea de VCA VCA auxiliar
de filtro/IAM (no en canaleta) $ B Inea de Cargadevca | Y frenode24VCC
1 '8
Cable de fibra ptica —l ‘ S ’ ] S
- = |O
No coloque equipo sensible @ %
amenos de = »
150 mm (6.0 pulg.) de distancia. ? o —
% Filtro de
& linea de CA
Kinetix 6000 & o
Sistema
Cables de E/S Vyde ——— \
; o Méddulo de interface de linea .
C retroalimentacién (se muestra 2094-ALuS) Soportes d(g)montaje
2094 x2
D
Encaminar cables blindados Encaminar cable
de encoder/analdgicos/registro. blindado de E/S de 24 V(C.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del médulo LIM en la
canaleta sucia.

(2) Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacion GMC-RM001.

(3) Solo los mddulos LIM 2094-ALxxS y 2094-XL755-Cx son compatibles con los soportes de montaje 2094. Los médulos LIM
2094-BLxxS, 2094-AL09 y 2094-BL02 no son compatibles.
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Mantenga el cable del bus comitin de CC (muy sucio) segregado de todos los
demds cables (no en una canaleta) cuando el médulo LIM 2094-ALxxS, 2094-
BLxxS 0 2094-XL75S-Cx se use en una configuracion de bus comtn de CCy el
mddulo IAM seguidor esté montado debajo del médulo IAM guia.

Figura 13 - Zonas con ruido (bus comiin de (C)

(analeta sucia (analeta limpia

E =
D |o HritodelincadecA® fu| VD ‘ y
af (requerido para CE) o [ — (ables de alimentacion de motor
k. 2,
Conexiones segregadas muy sucias / D D D
de filtro/IAM (no en canaleta) ¥ 1 (I G C
Linea de VCA, salida de VCA AUX., 24V VD |
Carga de VCA -I L $ (able de fibra optica
D D
LineadeV(A _A : ? ?
|-
No coloque equipo
sensible (f a melno)sge
2 gll 150 mm (6.0 pulg.) de
0@@ distancia.
Kinetix 6000 Sistema
(IAM guia)
UL L] cablesdeE/s My de
L —— retroalimentacion
D Médulo de interface de linea D C
w i )

Conexiones de bus de CC muy sucias /

segregadas (no en canaleta)

(able de fibra optica

No coloque equipo
sensible @ amenos de
150 mm (6.0 pulg.) de

distandia.
Kinetix 6000 Sistema
(IAM seguidor)

Cables de E/5 My de
retroalimentacion

Encaminar cable Encaminar cables blindados
blindado de E/S de 24 V(C. de encoder/analdgicos/registro.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del médulo LIM en la
canaleta sucia.

(2) Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacion GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando el médulo LIM 2094-AL09 0 2094-BL02 se use en
un sistema Boletin 2094 y esté montado a la izquierda del médulo IAM:
o Lazonalimpia (C) estd ala derechay bajo el sistema Boletin 2094 (canaleta
gris).
o Lazona sucia (D) estd a la izquierda y sobre el sistema Boletin 2094, y

arriba y abajo del médulo LIM (canaleta negra).

o Lazonamuy sucia (VD) estd limitada a donde se encuentran los puentes de
salida de VCA del médulo LIM sobre el médulo IAM. Solo se requiere
cable blindado si los cables muy sucios se introducen en una canaleta.

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

Esta configuracién es la preferida debido al tamano reducido de la zona muy sucia.

Figura 14 - Zonas con ruido (LIM montado a la izquierda del médulo IAM)

(analeta sucia ) i (analeta limpia
Conexiones segregadas muy sucias

filtro/IAM let
defiltro/IAM (no en canaleta) (ables de alimentacion de

(able de fibra dptica

N

< >
g .

No coloque equipo
sensible® amenos de
150 mm (6.0 pulg.) de

distancia.

Kinetix 6000 Sistema
C

®

Mddulo de interface de linea

D
Cables de £/ My de
retroalimentacion

« Encaminar cable Encaminar cables blindados

blindado de E/S de 24 VCC. de encoder/analdgicos/registro.
(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del modulo LIM en la
canaleta sucia.

(2)  Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacién GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando el médulo LIM 2094-AL09 0 2094-BL02 se use en
un sistema Boletin 2094 y esté montado encima del médulo IAM:

o Lazonalimpia (C) estd ala derechay bajo el sistema Boletin 2094 (canaleta
gris).

o Lazona sucia (D) estd a la izquierda y sobre el sistema Boletin 2094, y
arriba y abajo del médulo LIM (canaleta negra).

o Lasalidade VCA LIM es muy sucia (VD). Use cable blindado con una
abrazadera trenzada conectada a ambos extremos del cable para reducir la
capacidad a sucia (D).

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos por la zona limpia.
Figura 15 - Zonas con ruido (LIM montado encima del médulo IAM)

(analeta sucia (analeta limpia

-—

Las conexiones LIM/IAM™
muy sucias deben
protegerse con una
abrazadera de trenza a
E==22]| ambos extremos.

Médulo de interface
. de linea

(able de fibra optica

No coloque equipo

sensible® amenos de
150 mm (6.0 pulg.) de
distancia.

Kinetix 6000 Sistema

Cables de £/5 2 yde
retroalimentacion
Encaminar cables blindados

de encoder/analdgicos/registro.
Encaminar cable
« blindado de E/S de 24 VCC.
(1) Para obtener ejemplos de conexidn de abrazadera blindada consulte el documento System Design for Control of Electrical Noise
Reference Manual, publicacion GMC-RM001.
(2) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encamine el cable en la canaleta sucia.

(3) Siel espacio no permite una separacion de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacion GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando su sistema incluya el médulo IPIM 2094-SEPM-
B24-S. En este ¢jemplo se usa un moédulo 2094-BLO2 LIM en el sistema Boletin
2094, montado a la izquierda del médulo IAM:

o Establezcazonas limpias (C) y sucias (D) similares a las de otros sistemas de
variadores Boletin 2094.

o Los cables de fibra éptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

o Los cables de entrada digital IPIM son sensibles al ruido y pertenecen con
los cables de fibra dptica en la zona limpia.

o Los cables Ethernet son sensibles al ruido y pertenecen en la zona limpia;
sin embargo, se conectan solo cuando se programa el médulo IPIM.

o Los cables de red IDM, si bien son sensibles al ruido por naturaleza, estin
blindados y pueden encaminarse con los cables hibridos fuera del
envolvente.

o El cable hibrido Boletin 2090 es sucio y corresponde a la zona sucia.

Esta configuracion es la preferida debido al tamafio reducido de la zona muy sucia.

Figura 16 - Zonas de ruido (linea de tension Boletin 2094 con médulo IPIM)

(analeta sucia ) ) (analeta limpia
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2094-BL02 0 2094-BLxxS

Sistema Kinetix 6000
C

Cables de £/5 (",
retroalimentacién y red

Encaminar cable Encaminar cables blindados
blindado de E/S de 24 VCC. de encoder/analdgicos/registro.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encaminelo con el cable de E/S del modulo LIM en la
canaleta sucia.

(2) Siel espacio no permite una separacién de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero conectado a tierra. Para
consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacién GMC-RM001.
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Observe estas pautas cuando use componentes de alimentacion eléctrica de
entrada individuales en el sistema Boletin 2094 y no se use el médulo 2094 LIM:

o Lazonalimpia (C) estd debajo del sistema Boletin 2094 ¢ incluye el
cableado de E/S, el cable de retroalimentacién y el filtro de CC (canaleta
gris).

e Lazonasucia (D) se encuentra arriba del sistema Boletin 2094 (canaleta
negra) ¢ incluye los disyuntores, el transformador, la fuente de alimentacion
de 24 VCC, los contactores, el filtro de linea de CA y los cables de
alimentacién del motor.

o Lazonamuy sucia (VD) estd limitada a donde se encuentran los puentes de
salida de VCA del filtro de linea de CA (EMC) sobre el médulo IAM.
Solo se requiere cable blindado si los cables muy sucios se introducen en
una canaleta.

o Los cables de fibra 6ptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos en la zona limpia.

Figura 17 - Zonas de ruido (sin médulo LIM)

(analeta sucia ) . Canaleta limpia
Conexiones segregadas muy sucias 1

de filtro/IAM (no en canaleta) ) B
D Cables de alimentacién de 1

|
|
Cable de fibra 6ptica 1
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) 1
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Disyuntor > Filtro de
o oro ) Motor de 24V L linea de CA !
Freno PS T (requerido g gl N
para CE) ]
@) 1
Transfor- 1
mador ==== Kinetix 6000 Sistema .
2
Cables de £/5 "y de @
retroalimentacién ch

Encaminar cable Encaminar cables blindados
blindado de E/S de 24 VCC. de encoder/analdgicos/registro.

(1) Siel cable de E/S del sistema de variadores contiene cables de relé (sucios), encamine el cable en la canaleta sucia.

(2) Sielespacio ala derecha del IAM no permite una separacién de 150 mm (6.0 pulg.), en lugar de ello use un blindaje de acero
conectado a tierra. Para consultar ejemplos, remitase al documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicacion GMC-RM001.

(3) Voltaje limpio de 24 VCCdisponible para cualquier dispositivo que lo requiera. Los 24 V entran a la canaleta limpia y salen por el lado
derecho.

(4) Estaesunalineasucia de 24 VCCdisponible para frenos de motor y contactores. Los 24 V entran a la canaleta sucia y salen por el lado
izquierdo.
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Observe estas pautas al instalar su médulo de interface Sercos Logix5000:

o Lazonalimpia (C) estd bajo los médulos menos ruidosos (E/S, analdgico,
encoder, registro, etc. [canaleta gris]).

o Lazonasucia (D) estd encimay bajo la fuente de alimentacion eléctricay de

los médulos ruidosos (canaleta negra).

o Los cables de fibra 6ptica Sercos son inmunes al ruido eléctrico, pero
debido a su naturaleza delicada encaminelos por la zona limpia.

Figura 18 - Zonas con ruido (chasis ControlLogix)

(analeta sucia (analeta limpia

Encamine las canaletas sucias justo encima del chasis del controlador ControlLogix
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(no en canaleta) de encoder)

Categorias de cables para los sistemas Kinetix 6000

Las siguientes tablas indican los requisitos de zonificacién de los cables

conectados a los componentes del variador Kinetix 6000.

Tabla 14 - Médulo IAM (lado del convertidor)

Zona Método
Alambre/cable Conector M:ga Suda Limpia 22?2?: de Elaimado
(TRL1y2 (PD X
(C—/CC+ (cable sin blindaje) X
L1, L2, L3 (cable blindado) IPD X X
L1, L2, L3 (cable sin blindaje) X
CONT EN-y CONT EN+ (contactor M1) CED X
DPI DPI X X
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Tabla 15 - Médulo AM o0 médulo de eje (lado del inversor)

Zona Método
Hilo/cable Conector M:ga Suda Limpia 22?2?: de E?il:‘l;!ado
U, V, W (alimentacién eléctrica de motor) MP X X
COM, PWR (24 VCO), confiltro X
COM, PWR (24 VCQ), sin filtro 2 X
DBRK-, DBRK+ (freno resistivo) X
MBRK-, MBRK+ (freno de motor) B X

Motores 1326AB con retroalimentacion de
dispositivo de resolucion X X
MBRK-, MBRK+ (freno de motor)

(OM, PWR (24 VCQ), habilitacién de sequridad y
sefiales de retroalimentacion para la funcién de | STO X
desconexion de par segura

Retroalimentacién de motor MF X X
Retroalimentacion auxiliar AF X X
Registro y salidas analdgicas X X
Otros 0 X

Fibra dptica Rxy Tx Sin restricciones

(1) Voltaje limpio de 24 VCC disponible para cualquier dispositivo que lo requiera.
(2) Voltaje sucio de 24 VCC disponible para contactores y frenos de motor.

Tabla 16 - Modulo de interface de linea (LIM)

Zona Método

Hilo/cable Conector

Muy . - Mangade | Cable

sucia Suda Limpia ferrita blindado
Linea de VCA (entrada principal) IPL X
Entrada de alimentacién aux. APL X
(arga de VCA (opcién blindada) - X X
(arga de VCA (opcion sin blindaje) X
Salida de alimentacion de control (PL X
MBRK PWR, MBRK COM P1L/PSL X
E/S de estado 0L X
Salida de alimentacion eléctrica aux. P2L X

Tabla 17 - Médulo de derivacion
Zona Método
Hilo/cable Conector Mu
y . - Mangade | Cable

sucia Sucia Limpia ferrita blindado
(0L, CC+ (opcion blindada) RC X X
(0L, CC+ (opcion sin blindaje) X
Interruptor térmico 15 X X
Ventilador (si estd presente) N/D X

46 Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015



(6mo planificar la instalacién de sistemas de variadores Kinetix 6000  Capitulo 2

Tabla 18 - Médulo de interface de alimentacion eléctrica IDM (IPIM)

Zona Método
Alambre/cable
Muy sucia | Sucia Limpia ?‘e?::tgaa de Cable blindado
Alimentacion eléctrica del bus de CC hibrido, alimentacién eléctrica de control, X X
comunicacién intermodular y desconexion de par segura
Entrada de habilitacién X X
Fibra dptica Sin restricciones
Red Ethernet X X
Red IDM X X
(1) No existe opcion para crear sus propios cables de red IDM o de alimentacion eléctrica hibridos.
Tabla 19 - Médulo de freno resistivo (RBM)
Zona Método
Hilo/cable Conexiones
Muy sucia | Sucia Limpia m?:?: de Cable blindado
Alimentacién de bobina del médulo de freno resistivo | TB3-6y TB3-7 X
) - TB1-1...TB1-5
E/S de médulo de freno resistivo yTB3-8 X
Alimentacion de motor y variador de médulo de freno
resistivo T8y TB2 X X
Alimentacion eléctrica de 230V TB4 X

Pautas de reduccion de ruido para los accesorios del variador

Consulte esta seccion al montar un filtro de linea de CA (EMC) o un médulo de
derivacidn externo para obtener las pautas disefiadas para reducir fallos del

sistema causados por ruido eléctrico excesivo.

Filtros de linea de CA

Siga estas pautas al montar el filtro de lineca de CA (EMC) (consulte la figura de la
pdgina 44 para ver un ejemplo):

o Monte el filtro de linea de CA en el mismo panel que el variador

Kinetix 6000 y lo mds cerca posible de la linea de tension.

o Esesencial una buena conexién equipotencial de alta frecuencia, HF, al

panel. En el caso de paneles pintados consulte los ejemplos de la pagina 35.

o Separe lo més posible el cableado de entrada y salida.

IMPORTANTE La certificacion de la prueba CE se aplica solo al filtro de linea de CAy a una sola
linea de tensién. Compartir un filtro de linea con varias lineas de tension
puede funcionar satisfactoriamente, pero el usuario asume la responsabilidad

legal.
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Médulos de derivacion externa

Observe estas pautas al montar su médulo de derivacién externo fuera del
envolvente:

o Monte los componentes del circuito y el cableado en la zona muy sucia o en
un envolvente blindado externo. Tienda el cableado del ventilador y de la
alimentacién de derivaciéon dentro de una canaleta metalica para minimizar
los efectos de la interferencia electromagnética (EMI) y de la interferencia
de radiofrecuencia (RFI).

o Monte las resistencias (salvo las que tienen recubrimiento metélico) en un
envolvente blindado y ventilado fuera del gabinete.

o Procure que el cableado sin blindaje sea lo més corto posible. Procure que el
cableado de derivacién quede lo més plano posible al gabinete.

o Encamine los cables del interruptor térmico y del ventilador separados de la
alimentacién de derivacion.

Figura 19 - Médulo de derivacion externa fuera del envolvente
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Par trenzado blindado (22 opcién).

Par trenzado, dos giros por pie (min.) (32 opcién).

D VD

Conexiones segregadas muy sucias ——————— |

no en canalet ) ”
(no en canaleta) (ables de alimentacion de

Mddulo de derivacion
2094-BSP2

No coloque equipo
sensible a menos de

= 150 mm (6.0 pulg.) de
distancia.
l IO ° Kinetix 6000 Sistema
Mddulo de interface de linea ( ¢
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Cuando instale su médulo de derivacién dentro del envolvente, siga estas pautas

adicionales:

¢ Monte los médulos con recubrimiento metélico en la zona sucia, pero tan
cerca al sistema variador Boletin 2094 como sea posible.

o Instale los cables de alimentacién de derivaciéon con los cables de

alimentacién del motor.

o Procure que el cableado sin blindaje sea lo més corto posible. Procure que el
cableado de derivacién quede lo més plano posible al gabinete.

o Separe los cables de alimentacién de derivacion de otros cables de senales de
bajo voltaje sensibles.

Figura 20 - Mddulo de derivacion externa dentro del envolvente
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Médulos de freno resistivo

Observe estas pautas al instalar el médulo RBM:

o Monte los componentes del circuito y el cableado en la zona sucia 0 en un
envolvente blindado externo. Si vaa montar el médulo RBM en un
envolvente independiente blindado con ventilacién, tienda el cableado
dentro de una canaleta metélica para minimizar los efectos de interferencia
electromagnética (EMI) y de interferencia de radiofrecuencia (RFI).

o Procure que el cableado sin blindaje sea lo més corto posible. Mantenga el
cableado tan plano en el gabinete como sea posible.

o Instale los cables de alimentacion eléctrica y de E/S del médulo RBM
separados de otros cables de senales de bajo voltaje sensibles.

Figura 21 - Zonas con ruido (RBM montado sobre el médulo AM)

(analeta sucia (analeta limpia

E/SRBM

Conexiones segregadas muy sucias

de LIM/IAM (no en canaleta)
Alimentacion eléctrica de Cables de alimentacién
VCAdeLIM b de motor
C
D
— VD (able de fibra optica

No coloque equipo
sensible a menos de

nn of il

— = 150 mm (6.0 pulg.) de
distancia.
I} . Sistema Kinetix 6000
D Madulo de interface de linea C
D

Retroalimentacién y E/S

limpias) de IAM/AM
E/S LIM e IAM/AM (sucias) (impias) de 1AM

Freno del motor e interruptor térmico

El interruptor térmico y el freno se instalan dentro del motor, pero la manera de
hacer conexién al mddulo de eje depende de la serie del motor.

Consulte las pautas de cableado en Cableado del conector de freno de motor/
resistivo (BC) en la pagina 110. Consulte el diagrama de interconexién de su
combinacién de variador y de motor en Ejemplos de cableado de médulo de eje/

motor rotativo a partir de la pdgina 192.
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Capitulo 3

Antes de empezar

Montaje del sistema de variadores Kinetix 6000

Este capitulo proporciona los procedimientos de instalacién para montar los
componentes de variadores Kinetix 6000 en la linea de tensién Boletin 2094.

Tema Pagina
Antes de empezar 51
Determinacién del orden de montaje 52
Montaje de los modulos en la linea de tension 54

Este procedimiento supone que ya ha preparado el panel, ha montado la linea de
tension Boletin 2094 y sabe conectar equipotencialmente el sistema. Para obtener
las instrucciones de instalacién de equipos y accesorios no incluidas en este
documento, consulte las instrucciones que acompanan a dichos productos.

montaje y el cableado de la linea de tensién Boletin 2094 y los médulos de los
variadores antes de aplicar alimentacidn eléctrica. Una vez que se conecta la
alimentacion eléctrica, los terminales del conector pueden tener voltaje
presente aunque no se esté usando la unidad.

c PELIGRO DE CHOQUE: Para evitar el peligro de choque eléctrico, realice todo el

todas las operaciones de corte, perforacion, roscado y soldadura con el sistema
fuera del envolvente. Debido a que el sistema es de tipo abierto, tenga cuidado
para que no caigan residuos metalicos en el interior. Los residuos metélicos u
otras materias extrafias pueden depositarse en los circuitos y dafiar los
componentes.

2 ATENCION: Planifique la instalacion del sistema de modo que pueda realizar

Antes de comenzar, considere la instalacion de la linea de tension Boletin 2094 y
el uso de soportes de montaje 2094.

Uso de soportes de montaje 2094

Se pueden usar soportes de montaje Boletin 2094 para instalar la linea de tension
o el médulo LIM sobre el filtro de linea de CA. Consulte el documento 2094
Mounting Brackets Installation Instructions, publicacién 2094-IN008, cuando
use soportes de montaje con su sistema de variadores Kinetix 6000.

Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015 51


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2094-in008_-en-p.pdf

Capitulo3  Montaje del sistema de variadores Kinetix 6000

Determinacion del orden
de montaje

52

Instalacion de la linea de tension 2094

La linea de tension Boletin 2094 viene en longitudes para aceptar un médulo
IAM y hasta siete médulos AM/IPIM adicionales o hasta seis médulos AM/
IPIM adicionales y un médulo de derivacién. Los pines de cada ranura estan
protegidos por una cubierta protectora. Esta cubierta ha sido disenada para
proteger los pines contra dafios y garantizar que no se deposite ningin objeto
extrafo entre los pines durante la instalacién. Consulte el documento
Kinetix 6000 Power Rail Installation Instructions, publicacién 2094-IN003,
al instalar la linea de tensién.

instalacion, no retire las cubiertas protectoras antes de que los mddulos

2 ATENCION: Para evitar que la linea de tensién resulte dafiada durante la
correspondientes a cada ranura estén preparados para montarlos.

El sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM) Kinetix 6000M es
compatible con configuraciones de linea de tensién Boletin 2094 (clase 400 V).
Es posible montar hasta cuatro médulos de interface de alimentacion eléctrica
IDM (IPIM) en la linea de tensién Boletin 2094. Consulte el documento
Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual, publicacién
2094UMO003, para obtener mas informacion.

Monte los médulos IAM, AM/IPIM, de derivacién y de tapa ciega en el orden
(izquierda a derecha) como se muestra en la Figura 22. Monte los médulos de cje
y el médulo IPIM segtin la utilizacidon de potencia (mds alta a mas baja), de
izquierda a derecha, comenzando con la utilizacién maxima de potencia.

La utilizacién de potencia es la potencia media (en kW) que consume un servogje.
Si se usé el software Motion Analyzer para dimensionar el ¢je, la potencia de eje
calculada requerida puede usarse para el valor de utilizacién de potencia. Sino se
us6 el software Motion Analyzer se puede usar el valor de potencia continua
(kW) de cada médulo para determinar el orden de montaje.

Tabla 20 - Mdodulos de eje Kinetix 6000 (clase 200 V)

Atributo 2094-AMP5-S | 2094-AM01-S | 2094-AM02-S | 2094-AM03-S | 2094-AMO05-S

Salida de potencia
continua, nom. 1.2kW 1.9kw 34kW 5.5kw 11.0kW

Tabla 21 - Modulos de eje Kinetix 6000 (clase 400 V)

Atributo 2094-BMP5-S | 2094-BM01-S | 2094-BM02-S | 2094-BM03-S | 2094-BM05-S

Salida de potencia
continua, nom. 1.8kW 3.9kw 6.6 kW 13.5kW 22.0kwW

Tabla 22 - Médulo Kinetix 6000M (clase 400 V) IPIM

Atributo 2094-SEPM-B24-S

Salida de potencia continua, nom. | 15.0 kW
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TT1 1

Figura 22 - Ejem

plo del orden de montaje de los médulos

Utilizacién minima de potencia

| Utilizacién maxima de potencia
{#

Mddulo de eje integrado Médulo IPIM Médulo de eje
2094-BC02-M02-x 2094-SEPM-B24-S  2094-BM02-x

———

-

oooooo

™1 Modulo de Médulo de tapa
Modulodeeje  Médulodeeje  Médulodeeje  derivacion ciega
2094-BM02-x  2094-BMO01-x 2094-BM01-x 2094-BSP2 2094-PRF

)

I~

ﬁ

IMPORTANTE

El modulo IAM debe colocarse en la ranura del extremo izquierdo de la linea de
tension. Cologue los médulos AM/IPIM, el mddulo de derivacién y los médulos
de tapa ciega a la derecha del médulo IAM.

El mddulo de derivacion debe instalarse a la derecha del tltimo mddulo
AM/IPIM. Solo los mddulos de tapa ciega pueden instalarse a la derecha del
madulo de derivacion.

No monte el mddulo de derivacion en lineas de tensién con un médulo IAM
seguidor. Los mddulos IAM seguidores del bus comun inhabilitan los médulos
de derivacion internos, los montados en la linea y los externos.

PELIGRO DE CHOQUE: Para evitar lesiones personales debidas a choque
eléctrico, coloque un mddulo de tapa ciega 2094PRF en todas las ranuras vacias
de la linea de tensién. Cualquier conector de la linea de tension sin un modulo
instalado inhabilita el sistema Boletin 2094; sin embargo, la alimentacion de
control permanece presente.
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Montaje de los modulos Siga €stos pasos para montar los médulos IAM, AM, IPIM, de derivacién y de
en la linea de tension rapa clega.
SUGERENCIA  Todos los mddulos se montan a la linea de tension mediante la misma técnica;
sin embargo, solo el mddulo IAM se usa en los ejemplos.

1. Quite las cubiertas protectoras de los conectores de la linea de tension.

IMPORTANTE  El médulo IAM debe colocarse en la ranura del extremo izquierdo de la
linea de tension. Coloque los mddulos de eje, el médulo de derivacion
y los médulos de tapa ciega a la derecha del médulo IAM.

2. Determine cudl es la siguiente ranura disponible y el médulo para el
montaje.

cada médulo IAM, AM, IPIM, de derivacion y de tapa ciega, y para
asegurarse de que los pines del mddulo empalmen correctamente con
la linea de tension, cuelgue los mddulos como se muestra en el paso 3
hasta el paso 6.

La linea de tension debe montarse verticalmente en el panel antes de
colgar los modulos en la linea de tension. No monte los médulos si la
linea de tension estd horizontal.

2 ATENCION: Para evitar dafiar los pines situados en la parte trasera de

3. Cuelgue el soporte de montaje desde la ranura en la linea de tension.

Soporte de montaje

Ranura de linea
de tension

Méddulo Kinetix 6000 1AM, AM,
IPIM, de derivacion o de tapa ciega
(se muestra el médulo [AM)

Ranuras para médulos de ejes,
médulo de derivacion o mddulos de tapa ciega adicionales.

o
\i‘} LT W T S W e S o
Linea de tension = e e e —

il ~= ~ ~_= ~_= ~
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Montaje del sistema de variadores Kinetix 6000 Capitulo 3

4. Gire el médulo hacia abajo y alinee los pines de guia en la linea de tensién,
con los agujeros de guia situados en la parte posterior del médulo.

Gire el médulo hacia abajo
y alinee con los pines de guia.

Agujeros de
pines de guia

i

L-ll-

Linea de tension (vista lateral)
en posicién vertical.

Madulo Kinetix 6000 IAM, AM, IPIM, de
derivacion, o de tapa ciega, vista lateral
(se muestra el médulo IAM)

Méddulo Kinetix 6000 IAM, AM, IPIM, de
derivacién, o de tapa ciega, vista posterior
(se muestra el modulo I1AM)

SUGERENCIA  Elmddulo IAM puede tener dos o tres conectores de linea de tension y pines de
guia, el mddulo AM puede tener uno o dos, y el resto de los mddulos tienen uno.

S. Presione suavemente el médulo contra los conectores de la linea de tensién
hasta su posicién de montaje final.

EF aam

Médulo Kinetix 6000 IAM, AM, IPIM,
de derivacion o de tapa ciega
(se muestra el modulo [AM)

Linea de tension
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6. Apricte los tornillos de montaje a un par de 2.26 Nem (20 Ibepulg.).

Vista frontal inferior del

médulo de ancho simple AM, IPIM,
de derivacion o de tapa ciega

(se muestra el modulo AM).

Vista frontal inferior del
mddulo de doble ancho IAM 0 AM
(se muestra el médulo AM). ()

A

Tornillos de montaje

IMPORTANTE  Hay dos tornillos de montaje para instalar los modulos IAM 2094-AC32-M05-,
2094-B(04-M03-x y 2094-BC07-M05-x (doble ancho) y los médulos AM 2094-
BMO03-x y 2094-BM05-x (doble ancho).

Repita desde el paso 1 hasta el paso 6 con cada médulo AM, IPIM, de derivacién
o de tapa ciega en su sistema de variadores Boletin 2094
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Capitulo 4

Datos de los conectores y descripciones de las
caracteristicas

En este capitulo se ilustran los conectores e indicadores del variador, incluidas las
configuraciones de pines de los conectores, y se proporcionan descripciones de las
caracteristicas del variador Kinetix 6000.

Tema Péagina
Datos de conectores del mddulo 2094 IAM/AM 58
Especificaciones de sefiales de control 66
Especificaciones de alimentacion y relés 70
Especificaciones de la retroalimentacion 77

Consulte el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de
variadores y motores, publicacién 2094-UMO003 para obtener la ubicacion de los
conectores, ademds de la descripcién de las senales de las unidades de variador y
motor integrados (IDM) Kinetix 6000M y de médulos de interface de
alimentacién eléctrica IDM (IPIM).
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Capitulo 4

Datos de los conectores y descripciones de las caracteristicas

Datos de conectores del
modulo 2094 IAM/AM

Use estas ilustraciones para identificar conectores ¢ indicadores de médulos IAM/
AM. También se muestran conectores de interface Sercos y de red Ethernet para
médulos IPIM Kinetix 6000M. Para obtener mas informacién sobre el resto de

las caracteristicas y de los indicadores de médulos IPIM consulte el Manual del
usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de variadores y motores,

publicaciéon 2094-UMO003.

Sibien el tamaio fisico del médulo de 400 V es mayor que el del médulo de
200V, la ubicacién de las funciones y de los indicadores es idéntica.

Figura 23 - Caracteristicas e indicadores de médulos de eje integrado
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Méddulo IAM Kinetix 6000, vista superior
(se muestra el modulo 2094-AC05-M01-5)

ftem | Descripcion

1 Conector de desconexidn de par segura (STO)

2 Conector de habilitacién de contactor (CED)

3 Conector de alimentacion de entrada (IPD) de
CA/bus de (C

4 Conector de alimentacién de control (CPD)

5 Abrazadera de blindaje de cable de motor

6 Conector de alimentacion eléctrica de motor (MP)

7 Conector de freno de motor/resistivo (BC)

8 InterrupFores de aIimethacién de cables dpticos y
de velocidad de comunicacién Sercos

9 Conector de transmision (Tx) Sercos

10 Conector DPI

Mddulo IAM Kinetix 6000, vista frontal
(se muestra el mddulo 2094-AC05-M01-S)

item

Descripcion

n

Conector de recepcion (Rx) Sercos

12

Tornillo de montaje

13

Conector de E/S (10D)

14

Conmutador de direccion de nodo Sercos

15

Indicador de estado de fallo de siete segmentos

Indicador de estado de variador

17

Indicador de estado de COMM

18

Indicador de estado de bus

Conector de retroalimentacién de motor (MF)

20

Conector de retroalimentacion auxiliar (AF)
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Figura 24 - Caracteristicas e indicadores de modulos de eje

z»%

Mddulo AM Kinetix 6000, vista superior
(se muestra el modulo 2094-AM01-S)

I

| |—— 3

c<=

-— 4

Madulo AM Kinetix 6000, vista frontal (se
muestra el mddulo 2094-AMO01-5)

Médulo IPIM
2094-SEPM-B24-S, vista superior

Mddulo IPIM

2094-SEPM-B24-S, vista inferior

item

Descripcion

item | Descripcion

Conector de desconexién de par segura (STO)

9 Tornillo de montaje

Abrazadera de blindaje de cable de motor

10 Conector de E/S (10D)

Conector de alimentacidn eléctrica de motor (MP)

N Indicador de estado de fallo de siete segmentos

Conector de freno de motor/resistivo (BC)

12 Indicador de estado de variador

Conmutadores de potencia dptica y velocidad de
comunicacién Sercos

13 indicador de estado COMM

Conector de transmision (Tx) Sercos M

14 Indicador de estado de bus

Conector de recepcidn (Rx) Sercos m

15 Conector de retroalimentacion de motor (MF)

Conectores Ethernet (PORT1y PORT2) @

16 Conector de retroalimentacion auxiliar (AF)

(1) Los conectores Rx y Tx Sercos del mddulo Kinetix 6000M IPIM estan ubicados en el mismo lugar que los de los mddulos Kinetix 6000 AM. Para obtener mds informacion
sobre el resto de las caracteristicas y de los indicadores de mddulos IPIM consulte el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de variadores y motores,
publicacion 2094-UM003.

(2)  Elmddulo Kinetix 6000M IPIM tiene dos puertos Ethernet. Estos puertos se usan solo para conectar a la red EtherNet/IP para la programacién Logix5000.

Tabla 23 - Kinetix 6000 Conectores de médulos IAM/AM

Designador | Descripcion Conector Médulo
10D E/S del usuario (variador) D-shell de alta densidad de 26 pines (hembra) | IAM/AM
MF Retroalimentacion de motor D-shell de alta densidad de 15 pines (hembra) | IAM/AM
AF Retroalimentacion auxiliar D-shell de alta densidad de 15 pines (macho) | IAM/AM
(PD Alimentacion de entrada de control (variador) Conector/cabezal de 2 posiciones |IAM
IPD Alimentacion de entrada VCA y bus de (C Conector/cabezal de 6 posiciones IAM
CED Habilitacién de contactor Conector/cabezal de 2 posiciones IAM
MP Alimentacion de motor Conector/cabezal de 4 posiciones IAM/AM
BC Freno de motor/resistivo Conector/cabezal de 6 posiciones [AM/AM
STO Desconexién de par segura Conector/cabezal de 9 posiciones IAM/AM
Txy Rx Transmision y recepcién Sercos Fibra dptica Sercos (2) IAM/AM
DPI DPI DPI IAM
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Madulo IAM/AM Kinetix 6000

(se muestra el médulo AM)

Configuracion de pines del conector de desconexion de par segura

Cada mddulo IAM 2094-xCxx-Mxx-S y médulo AM 2094-xMxx-S se envia con
el cabezal de conectores de cableado (9 pines) y el puente habilitador de
movimiento instalado en el conector de desconexién de par segura (STO). Con el
puente de movimiento permitido instalado no se usa la funcién de desconexién

de par segura.

Figura 25 - Puente habilitador de movimiento

Puente de movimiento
permitido

Conector de
desconexion de
ar segura (STO)

(abezal de enchufe de
cableado

Los cabezales indicados en esta tabla extienden las sefiales de conector de
desconexidén de par segura (STO) para uso en el cableado de configuraciones de
uno o varios variadores de desconexion de par segura, o para cambiar (no usar) la
funcién de desconexién de par segura.

Tabla 24 - Conector de desconexion de par segura (STO) de 9 pines del IAM/AM

Pin de conector de
desconexion de par Aplica a estos cabezales de conector STO | Descripcion Seial
segura (STO)
1 Un lado del contacto normalmente cerrado del relé 2 FDBK2+
2 Otro lado del contacto normalmente cerrado del relé 2 FDBK2-
3 + (abezal de conexion de cableado usado Un lado del contacto normalmente cerrado del relé 1 FDBK1+
en aplicaciones de un solo variador
4 + (abezal de cableado de primer variador El otro lado del contacto normalmente cerrado del relé 1 FDBK1-
(ndmero de catélogo 2090-XNSM-W) — -
5 usado en aplicaciones de miltiples Entrada 2 de habilitacién de sequridad SAFETY ENABLE2+
variadores - " P -
6 Retorno para alimentacion de habilitacién de seguridad (ambas SAFETY ENABLE-
entradas)
7 Entrada 1 de habilitacion de sequridad SAFETY ENABLE1+
Alimentacion eléctrica para habilitacion continua de la funcién de
8 idad. 500 mA mé 24V+
« Cabezal de enchufe de cableado seguridad, U0 MA max.
+ Puente habilitador de movimiento Retorno de alimentacion eléctrica para habilitacién continua de la
9 iy . 24V_(OM
funcién de seguridad
IMPORTANTE  Los pines STO-8 y STO-9 (24 V+) son usados solo por el puente habilitador de
movimiento. Al realizar el cableado al cabezal de conectores de cableado, el
suministro de 24 V debe provenir de una fuente externa.
Consulte el Manual de referencia de seguridad — Funci6n de desactivacion
segura de Kinetix, publicaciéon GMC-RMO002, para obtener més informacién
sobre el cableado de cabezales de desconexidn de par segura.
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Configuracion de pines de conectores de E/S

Tabla 25 - Conector de E/S (10D) de 26 pines del IAM/AM

r(;'l;de Descripcion Senal r(;II‘) de Descripcion Senal

1 F”ef‘t.e d.elalimentacion de 24 VCC de +24V_PWR 14 Entrada de registro de alta velocidad 1 REG1
habilitacion de hardware

2 Entrada de habilitacion de hardware ENABLE 15 Comdin de registro REG_COM

3 Comdn +24V_COM 16 Alimentacion de registro de 24 V REG_24V

4 Fuente de allment.a c.l,o n'd.e 2 4V(C de +24V_PWR 17 Entrada de registro de alta velocidad 2 REG2
interruptor de posicién inicial

5 Entrada de interruptor de inicio Inicio 18 Comun de registro REG_COM

6 Comdn +24V_COM 19 Reservado -

7 Fuente de allmer)t_auon de24V(Cde +24_PWR 20 Reservado _
sobrecarrera positiva

8 Entrada de |nterr.u'ptor de final de carrera de 0T+ 51 Reservado B
sobrecarrera positiva

9 Comin +24V_(OM 22 Reservado -

10 Fuente dealimentacién de 24 ¥(Cde +24V_PWR 3 Salida analGgica 0 DACO
sobrecarrera negatha

Entrada de interruptor de final de carrera de

n . 0T- 24 Comiin de salida analdgica DAC_COM
sobrecarrera negativa

12 Comin +24V_(OM 25 Salida analdgica 1 DACT

13 Alimentacion de registro de 24 V REG_24V 26 Comdn de salida analdgica DAC_COM

IMPORTANTE  Lassefiales+24V_PWRy+24V_COM son unafuente de 24 VCC que se pueden
usar solo para las entradas que figuran arriba.

Figura 26 - Orientacion de pines para conector de E/S (10D) de 26 pines
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Configuracion de pines del conector de retroalimentacion del motor

Tabla 26 - Hiperface Stegmann (SRS/SRM)

Pines de MF | Descripcion Seiial Pinesde MF | Descripcion Seiial
1 Entrada diferencial senoidal+ SIN+ 9 Reservado -
2 Entrada diferencial senoidal- Sin- 10 (anal de datos Hiperface DATA-
3 Entrada diferencial cosenoidal+ Cos+ 1" '(:tﬁ;z”op)tgﬂ térmico de motor (normalmente TS+
4 Entrada diferencial cosenoidal- Cos- 12 Reservado -
5 (anal de datos Hiperface DATA+ 13 Reservado -
6 Comdn ECOM 14 Alimentacion de encoder (+5 V) EPWR_5V @
7 Alimentacién de encoder (+9 V) EPWR_ov @ 15 Reservado -
8 Reservado -
(1) No se aplica a menos que el motor tenga proteccion térmica integrada. La sefial comin (TS-) para el interruptor térmico estd vinculada a MF-6 (ECOM) en los cables Boletin 2090.
(2) Determine cudl es la fuente de alimentacion eléctrica que requiere su encoder y conéctelo iinicamente a la fuente especificada. No realice conexiones a ambas.
Tabla 27 - TTL o seno/coseno con impulso de indexado y conmutacion Hall
Pinde MF | Descripcion Seial Pin de MF | Descripcion Seiial
1 AM+ / Entrada diferencial senoidal+ AM+/ SIN+ 9 Reservado -
2 AM-/Entrada diferencial senoidal- AM-/SIN- 10 Impulso de indexado- IM-
3 BM+ / Entrada diferencial cosenoidal+ BM+/ COS+ N 'cztrf;:i“o";tﬁﬁ térmico de motor (normalmente TS+
4 BM-/Entrada diferencial cosenoidal- BM-/C0S- 12 Conmutacién con efecto Hall de 5V unipolar S1
5 Impulso de indexado+ IM+ 13 Conmutacién con efecto Hall de 5V unipolar S2
6 Comin ECOM 14 Alimentacion de encoder (+5 V) EPWR_5v @
7 Alimentacion de encoder (+9 V) EPWR_9V @ 15 Reservado -
8 Conmutacién con efecto Hall de 5V unipolar S3

(1) Nose aplicaa menos que el motor tenga proteccion térmica integrada. La sefial comdn (TS-) para el interruptor térmico esta vinculada a MF-6 (ECOM) en los cables Boletin 2090.
(2) Determine cudl es la fuente de alimentacion eléctrica que requiere su encoder y conéctelo iinicamente a la fuente especificada. No realice conexiones a ambas.

ATENCION: Para evitar dafios a los componentes, determine cudl es la fuente
de alimentacion eléctrica que requiere su encoder y conéctelo a una fuente de
5V 09V, perono aambas.

Tabla 28 - Transmisor de dispositivo de resolucion (relacion de transformacion = 0.25)

Pin de MF | Descripcion Seial Pinde MF | Descripcion Senal
1 Entrada diferencial senoidal+ S2 9 Reservado -
2 Entrada diferencial senoidal- S4 10 Excitacion de dispositivo de resolucién R2
3 Entrada diferencial cosenoidal+ S1 1 Icr;trer:;rduop)E%r (tz(;:rmico de motor (normalmente TS+
4 Entrada diferencial cosenoidal- S3 12 Reservado -
5 Activacion de dispositivo de resolucion R1 13 Reservado -
6 Comdn ECOM 14 Reservado -
7 Reservado - 15 Reservado -
8 Reservado -
(1) No se aplicaa menos que el motor tenga proteccion térmica integrada. La sefial comdn (TS-) para el interruptor térmico estd vinculada a MF-6 (ECOM) en los cables Boletin 2090.

=

) Siusa motores 1326AB (basados en dispositivo de resolucién), use juegos de conectores de perfil bajo 2090-K6CK-D15MF que conectan el interruptor térmico con filtro (pines 16y 17) a MF-11y MF-6.
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Los variadores Kinetix 6000 no son compatibles con retroalimentacién de alta
resolucién Heidenhain EnDat; sin embargo, se puede usar el médulo de
retroalimentacién 2090-K6CK-KENDAT para convertir la retroalimentacién de
alta resolucion Heidenhain EnDat a Hiperface Stegmann. Los nimeros de pines
en la tabla a continuacién se refieren a los pines en el médulo de retroalimentacién.

IMPORTANTE  Solo los variadores 2094-xOx-Mxx-S y 2094-xMxx-S con revision de
firmware 1.116 o posterior aceptan usar los médulos de retroalimentacién
2090-K6CK-KENDAT para retroalimentacion Heidenhain EnDat.

Tabla 29 - Heidenhain EnDat

Pin Descripcion Sefial Pin Descripcion Seiial

1 Entrada diferencial senoidal+ SIN+ 8 Sefial de reloj de datos seriales- CLK-

2 Entrada diferencial senoidal- Sin- 9 Sefial diferencial de datos seriales+ DATA+
3 Entrada diferencial cosenoidal+ (0S+ 10 Sefial diferencial de datos seriales - DATA-

4 Entrada diferencial cosenoidal- Cos- n Interruptor térmico de motor+ M TS+

5 Alimentacion de encoder (+5 V) EPWR_5V 12 Interruptor térmico de motor-? TS-

6 Comin ECOM 13 Reservado -

7 Sefial de reloj de datos seriales+ CLK+

1

No se aplica a menos que el motor tenga proteccién térmica integrada.
(2) Cuando se usa con motores Allen-Bradley y cables Boletin 2090 cables, el pin 12 esté reservado.

IMPORTANTE Lalongitud combinada del cable de alimentacién eléctrica de todos los ejes en
el mismo bus de CC no debe exceder 240 m (787 pies) con sistemas de 460V o
160 m (525 pies) con sistemas de 230 V. Los cables de alimentacion eléctrica
del variador al motor no deben exceder 90 m (295.5 pies) de longitud.

El rendimiento del sistema ha sido probado con estas especificaciones de
longitud de cable. Estas limitaciones también son aplicables para cumplir los
requisitos de CE.

Figura 27 - Orientacion de pines del conector de retroalimentacion de motor (MF) de 15 pines
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Configuracion de pines de conector de retroalimentacion auxiliar
Para dispositivos TTL, el conteo de posiciones aumenta cuando A gufaa B. En el
caso de dispositivos senoidales, el conteo de posiciones aumenta cuando el coseno
guia al seno.
Tabla 30 - Hiperface Stegmann (solo SRS y SRM)

Pines de AF | Descripcion Seial Pinesde AF | Descripcion Seial

1 Entrada diferencial senoidal+ SIN+ 9 Reservado -

2 Entrada diferencial senoidal- Sin- 10 (anal de datos Hiperface DATA-

3 Entrada diferencial cosenoidal+ 0S+ 11 Reservado -

4 Entrada diferencial cosenoidal- Cos- 12 Reservado -

5 (anal de datos Hiperface DATA+ 13 Reservado -

6 Comin ECOM 14 Alimentacion de encoder (+5 V) EPWR_5V m

7 Alimentacién de encoder (+9 V) ePwR_ov (! 15 Reservado -

8 Reservado -

(1) Determine cudl es la fuente de alimentacion eléctrica que requiere su encoder y conéctelo inicamente a la fuente especificada. No realice conexiones a ambas.

Tabla 31 - TTL o seno/coseno con impulso de indexado

Pinde AF | Descripcion Sefial Pinde AF | Descripcion Seial

1 A+ / Entrada diferencial senoidal+ A+/SIN+ 9 Reservado -

2 A-/Entrada diferencial senoidal- A-/SIN- 10 Impulso de indexado- -

3 B+ / Entrada diferencial cosenoidal+ B+/C0S+ n Reservado -

4 B-/Entrada diferencial cosenoidal- B-/C0S- 12 Reservado -

5 Pulso de indexado+ I+ 13 Reservado -

6 Comdn ECOM 14 Alimentacion de encoder (+5 V) EPwR_sv (™

7 Alimentacion de encoder (+9 V) EPWR_9V m 15 Reservado -

8 Reservado -

(1) Determine cudl es la fuente de alimentacién eléctrica que requiere su encoder y conéctelo Ginicamente a la fuente especificada. No realice conexiones a ambas.

64
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ATENCION: Para evitar dafios a los componentes, determine cudl es la fuente
de alimentacion eléctrica que requiere su encoder y conéctelo a una fuente de
5V 09V, pero noaambas.

Figura 28 - Orientacion de pines de conector de retroalimentacion auxiliar (AF) de 15 pines

Pin6 —|
Pin11

Pin 15
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Configuracion de pines del conector de entrada IAM

Tabla 32 - Conector de alimentacion de control

Pin de CPD Descripcion Sefial
1 (TRL2
Entrada de VCA de alimentacion de control
2 CTRL1

Tabla 33 - Conector de alimentacion de entrada y bus de CC

Pin del IPD Descripcion Sefial

1 Una fuente de alimentacion eléctrica integralno | DC-
requlada, compuesta de entrada de linea de CA,

) rectificador de puente trifdsico y condensadores de | pc,-
filtro.

3 Tierra de chasis £

4 13

5 Alimentacion de entrada trifdsica L2

6 L1

Tabla 34 - Conector de habilitacion de contactor

Pin del CED Descripcion Sefial

1 Contacto seco accionado por relé usado en la CONTEN-
cadena de control de un contactor de alimentacion

2 trifasico. CONTEN-+

Configuracion de pines de conectores de freno y de alimentacion
eléctrica de motor IAM y AM

Tabla 35 - Conector de alimentacion eléctrica del motor

Pin de MP Descripcion Seiial

4 Tierra de chasis L

3 w

2 Alimentacion de motor trifésico v

1 U

IMPORTANTE Lalongitud combinada del cable de alimentacion eléctrica de motor para todos

los ejes en el mismo bus de CC no debe exceder 240 m (787 pies) con sistemas
de 460 V 0 160 m (525 pies) con sistemas de 230 V. Los cables de alimentacidn
eléctrica del variador al motor no deben exceder 90 m (295.5 pies) de longitud.

El rendimiento del sistema ha sido probado con estas especificaciones de
longitud de cable. Estas limitaciones también son aplicables para cumplir los

requisitos de CE.

Tabla 36 - Conector de freno de motor/freno resistivo

Pines del BC | Descripcion Senal

6 MBRK-
Conexiones de freno de motor

5 MBRK+

4 Comiin de freno de motor (]
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Especificaciones de

Pines del BC | Descripcion Senal
Alimentacion de entrada de freno de +24 V

3 (proveniente del médulo LIM o suministrada porel | PWR
cliente)

2 Conexiones del modulo RBM DBRK-

1 (del médulo RBM y de la cadena de seguridad) DBRK-+

Esta seccién proporciona una descripcién de los conectores de E/S (I0OD),

sefiales de control comunicacién, habilitacién de contactor (CED), freno (BC) y alimentacién de
control (CPD) de variadores Kinetix 6000.
Entradas digitales
Hay dos entradas de registro répido y cuatro entradas adicionales disponibles para
la interface de maquina en el médulo IAM y en el médulo AM. Cada médulo
IAM y AM suministra 24 VCC a 250 mA para fines de entrada de registro, inicio,
habilitacién, sobrecarrera positiva y sobrecarrera negativa. Son entradas
drenadoras que requieren un dispositivo surtidor. Se proporciona una conexion
de alimentacion de 24 VCC y comtn para cada entrada.
IMPORTANTE  Para mejorar el rendimiento de EMC de la entrada de registro, consulte System
Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicacion GMC-RM001.
IMPORTANTE  Losdispositivos de entrada de limite de sobrecarrera deben estar normalmente
cerrados.
Tabla 37 - Descripcion de entradas digitales
. - s Tiempo de Sensible a
Pinde 10D Seial Descripcion captura flanco/nivel
. Sefial alta activa, 6pticamente aislada, unipolar. La corriente de carga nominal es 10 mA. .
100-2 ENABLE Se aplica una entrada de 24 V(Ca este terminal para habilitar cada eje. 20ms Nivel
Sefial alta activa, Opticamente aislada, unipolar. La corriente de carga nominal es 10 mA.
10D-5 HOME Las entradas de interruptor de posicion inicial (HOME) (contacto normalmente abierto) | 20 ms Nivel
para cada eje requieren 24 VCC (nominal).
Se requieren entradas de registro rapido para informar a la interface del motor que
10D-14 REG1 capture la informacién de posicién con una incertidumbre menor de 3 s. Sefial alta 500 Flanco
10D-17 REG2 activa, dpticamente aislada, unipolar. La corriente de carga nominal es 10 mA. Se aplica
una entrada de 24 V(C a este terminal para habilitar cada eje.
La deteccidn de sobrecarrera esté disponible como sefial alta activa, Opticamente aislada,
10D-8 0T+ unipolar. La corriente de carga nominal es 10 mA por entrada. Las entradas del 30ms Nivel
10D-11 oT- interruptor de final de carrera positiva/negativa (contacto normalmente cerrado) para
cada eje requieren 24 VCC (nominales).
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Tabla 38 - Especificaciones de entradas digitales

Parametro Descripcion Min. Max.

. Voltaje aplicado a la entrada, con respecto a ENABLE, HOME y OT+/0T- 10.8V 264V
Voltaje de estado : :

vad |0COM, necesario para garantizar un estado
activado activado, REGT y REG2 216V 264V
(or.r fente de estado Flujo de corriente necesario para garantizar un estado activado. 3.0mA 10.0 mA
activado
Voltaje de estado Voltaje aplicado a la entrada, con respecto a I0COM, necesario para garantizar un estado
: i -1.0V 3.0V

desactivado desactivado.

Figura 29 - Circuitos de entrada digital de habilitacion, inicio y sobrecarrera
— _

i 24V(C
SUMINISTRO | I0D-1,-4,-7,-10 T
Ve

LO/ ENTRADA® | 10D-2,-5,-8,-11
O
3kQ T
>> CTRL_INPUT

-
i
| |
| |
| | =~ 0.1uF & 51MQ # [;
1 1
|
|
1

¥

Dispositivo de entrada suministrado por |
el cliente

[

10_COM | 0D-3, -6, -9, -12 % .
Kinetix 6000
Modulo IAM/AM v

(1) 24VCCsurtidor (rango) = 21.6 VV - 26.4 V (suministrados por el variador, sin que se excedan 250 mA en total).
(2) Entrada de corriente maxima = 10 mA.

Figura 30 - Circuitos de entrada digital de registro

Kinetix 6000
Madulo IAM/AM

Dispositivo de entrada de registro
suministrado por el cliente

|
' 10D-13,-16 | +24VDC

10 suPPLY | |

> | | vee
wput | 100-14,-17 o
! ! 3kQ - ®Q
! | == 0,001 uF 5110 v > REG_INPUT
l0_coM | 10D-15,-18 | HCPL-0631

| |
| .

Especificaciones de comunicacion Sercos

Los conectores Rx y Tx Sercos se proporcionan en mddulos Kinetix 6000 IAM y
AM para comunicacién con el controlador Logix5000.

Atributo Valor

Velocidades de datos 4y 8 Mbps, seleccionables mediante microinterruptor M

Intensidad de luz Baja potencia o alta potencia, seleccionable mediante microinterruptor
Periodo de actualizacién ciclica 500 ys, min.

Direcciones de nodo 01...99@

(1) Elsistema Kinetix 6000M IDM acepta solo 8 Mbps y estd cableado para este ajuste.

(2) Lasasignaciones de direccion de nodo comienzan con el médulo IAM. Las direcciones de nodo de ejes adicionales en la misma linea
de tension se asignan incrementando de izquierda a derecha (comenzando con la direccién del médulo I1AM).
Cada unidad IDM tiene sus propios interruptores de direccion de nodo y puede establecerse en cualquier direccion vélida. Sin
embargo, las direcciones de nodo de los mddulos IAM y AM en la linea de tensién y de las unidades IDM deben ser tnicas.
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Salidas analdgicas

Los médulos IAM y AM incluyen dos salidas analégicas (IOD-23 y IOD-25) que
usted puede configurar mediante el software para representar las variables del
variador.

Figura 31 - Circuito de salida analdgica

_ Kinetix6000 Modulo ! Osciloscopio
L IAM/AM |
DAC —/\/\/\/\,—I—|>—"—\. L ———to

Py
'

o (H2

IMPORTANTE  Los valores de salida pueden variar durante el encendido hasta que la fuente de
alimentacion eléctrica alcance el voltaje especificado.

Tabla 39 - Especificaciones de salidas analégicas

Parametro Descripcion Min. Max.
Resolucién Nimero ((jrﬁjﬁitrg((jjg%&r)l que se divide la seial de salida, B +11 bits
quees?2 .
Corriente de . . .
) Capacidad de corriente de la salida. 0 +2mA
salida
Variadores 2094-
xOxx-Mxx y 2094- 0 +5V
Rango de xMxx
sefiales de Rango de voltaje de salida.
salida Variadores 2094-
xOx-Mxx-Sy2094- | 0 +10V
xMxx-S
Error de offset | Desviacion cuando la salida se espera que sea 0 V. - TmV
ﬁgszg de Respuesta de frecuencia de salida analdgica DC 7.2k Hz (3db)

Tabla 40 - Especificaciones de escalado lineal

No de cat. de Velocidad Valor Par

variador rpm VcC %
10,000 5.0 1000

2094-xCxx-Mxx

0 2094-xMxx 0 23 0
-10,000 0 -1000
10,000 10.0 1000

2094-xCxx-Mxx-S

0 2094-xMxx-S 0 >0 0
-10,000 0 -1000

Para obtener informacién sobre la configuracion de salidas analégicas, consulte
Configuracién de los parametros de variador y variables del sistema a partir de la

pagina 158.
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Relé de habilitacion de contactor

La funcién de habilitacién de contactor corresponde a un contacto accionado por
relé usado en la cadena de control de habilitacion de alimentacién trifésica para
proteger los componentes electrénicos del variador durante ciertas condiciones de
fallo. Puede manejar 120 VCA 024 VCC a1 A o menos. La habilitacién de
contactor es una funcién del convertidor y no estd disponible en los médulos de
¢je. El estado activo indica que el variador estd en operacion y no tiene fallo.

ATENCION: Es necesario cablear el relé de habilitacién del contactor. Para evitar
lesiones personales o dafios al variador, cablee el relé de habilitacién del
contactor dentro de su cadena de control de habilitacion de alimentacion
trifasica de modo que:

« sedesconecte la alimentacion eléctrica trifasica del variador en el caso de
condiciones de fallo con desactivacion.

» seimpida la operacidn del variador cuando la linea de tensién no esté
totalmente llena.

» seaplique alimentacion eléctrica de control al variador antes de la
alimentacion eléctrica trifdsica.

Consulte Mddulo IAM (sin mddulo LIM) en la pagina 186 para obtener un
ejemplo de cableado.

IMPORTANTE  Todas las ranuras de la linea de tension deben tener un mddulo instalado, de lo

contrario no se cierra el relé de habilitacion de contactor.

Figura 32 - Circuito de relé de habilitacion de contactor

) !H_D CONTEN+
Relé |
normalmente !
abierto
CONTEN-

Médulo IAM |
Kinetix 6000 !

Tabla 41 - Especificaciones de salida del relé de habilitacion de contactor

Atributo Valor Min. Max.
Corriente d_e Flujo de corriente cuando el relé estd cerrado - 1A
estado activado
Resistencia de ) ) "
. Resistencia de contacto cuando el relé esta cerrado - 1Q
estado activado
Voltaje de
estado Voltaje entre contactos cuando el relé estd abierto - 120 VCA 0 24 V(C
desactivado
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Espe(ifica(iones de Elsta seccién prlesenta u(im descrcipc(ién c;e C‘;onlectores de relclé de fren(;) (BQ), die )
. .z I alimentacién eléctrica de entrada (IPD), de alimentacién eléctrica de motor (MP
alimentacion y relés y de alimentacién de control (CPD) del Kinetix 6000.

Relé de freno de motor/resistivo

La opcidn de freno es un freno de retencién a resorte que se libera cuando se aplica
voltaje a la bobina de freno del motor. La fuente de alimentacién de 24 V
suministrada por el cliente acciona la salida del freno a través de un relé de estado
sélido (serie C) y relés mecanicos (series A y B). El circuito de driver de freno de
estado s6lido proporciona lo siguiente:

o Proteccién contra sobrecarga de corriente de freno

o Proteccién contra sobrevoltaje de freno

Se requieren dos conexiones para la alimentacién eléctrica de entrada del freno de
motor/resistivo (suministrada por el cliente) (BC-3 y BC-4) y dos conexiones de
cada uno para el motor y la salida de freno resistivo, como se muestra en la Figura 33.
El cableado es similar al de todas las versiones de todas las series. Las conexiones
estan clasificadas para +24 V'y corriente, como se muestra en la Tabla 42.

Tabla 42 - Especificaciones de salida de relé de freno

Valor de corriente de freno, max.
Atributo Descripcion Médulo IAM/AM
Serie A Serie B Serie C
2094-AC05-Mxx,-x 2094-AC09-M02-x, N/D
2094-AMP5-x, 2094-AM01-x, 2094-AM02-x
1.0A
2094-BC01-Mxx-x, 2094-BC02-M02-, 304
2 | Flujo de corriente cuando 2094-BMP5-x, 2094-BM01-x, 2094-BM02-x ’
Corriente de estado activado (" | relé ests d 3.0A
elrelé esta cerrado 2094-AC16-M03-x, 2094-AC32-M05-x, 13 NID
2094-AMO03-x, 2094-AM05-x ’
2094-BC04-M03-x, 2094-BC07-M05-x, 304 304
2094-BM03-x, 2094-BM05-x ’ '
Resistencia de estado activado | Resistencia de contacto cuando el relé esta cerrado 1Q
Voltaje de estado desactivado | Voltaje entre contactos cuando el relé estd abierto 30V
(1) Enel caso de motores que requieren més de la corriente maxima especificada, debe afiadirse un relé.
Figura 33 - Circuito del relé de freno (serie C)
[] 24V PWR (BC-3) ] 24V PWR (BC-3)
77777772777 R I
' ! 1 ' 1
' r '
S x|
] MBRK+ (BC-5) i 7777777 J i ] DBRK-+ (BC-1)
Tablero de 0 Tablero de FQB22P10 M
control control |
-- L L[] DBRK- (BC-2)
[

Madulo IAM/AM
Kinetix 6000
Circuitos de freno de motor

Mddulo IAM/AM
Kinetix 6000
Circuitos de modulo de freno resistivo |

24V (OM (BC-4) 24V (COM (BC-4)

(1)  Dispositivo de supresién de ruido.

IMPORTANTE La frecuencia de conmutacion de freno de estacionamiento de motor no
debe exceder 10 ciclos/min.
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El control del relé para liberar el freno del motor (BC-5y BC-6) se puede
configurar en la aplicacién Logix Designer (consulte Configuracion de
propiedades de ¢jes en la pagina 147). Una senal activa libera el freno de motor.
Los retardos de encendido y de apagado se especifican mediante los ajustes
BrakeEngageDelayTime y BrakeReleaseDelayTime. Consulte Ejemplo de control
de un freno en la pdgina 207 para ver las corrientes de bobina de freno.

IMPORTANTE Los frenos de retencién que estan disponibles en los motores rotativos
Allen-Bradley han sido disefiados para retener un eje de motor a 0 rpm para
el par de retencion de freno nominal, no para detener la rotacion del eje del
motor ni para utilizarlos como dispositivo de sequridad.

Debe ordenar al servovariador que baje a 0 rpm y accionar el freno solo tras
comprobar que el eje del motor esté a 0 rpm.

El relé de freno resistivo (BC-1y BC-2) controla el contactor del médulo de
freno resistivo (RBM). El médulo RBM se cablea entre el variador y el motor
mediante un contactor interno para conmutar el motor entre el variador y una
carga resistiva. El retardo de contacto del médulo RBM es el tiempo requerido
para que el contactor se cierre completamente en las lineas de entrada de
alimentacién de motor, y debe configurarse en el software. Consulte Diagramas
de interconexién de médulos RBM a partir de la pdgina 261 para ver ejemplos de
cableado.

Estos pasos le ofrecen un método que puede emplear para controlar un freno.

1. Cablee el freno mecdnico de acuerdo con el diagrama de interconexion

adecuado del Apéndice A a partir de la pagina 181.
2. Especifique los tiempos BrakeEngageDelay y BrakeReleaseDelay en la
aplicacién Logix Designer.

Consulte Axis Properties>Parameter List. Los tiempos de retardo deben
corresponder a la tabla de especificaciones de freno de la familia de motores
adecuada del documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical
Data, publicacién GMC-TDO001.

3. Utilice la instruccién de movimiento Motion Axis Stop (MAS) para
desacelerar el servomotor hasta O rpm.

4. Urtilice la instruccién de movimiento Motion Servo Off (MSF) para
accionar el freno e inhabilitar el variador.
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Capacidad de ciclo de alimentacion eléctrica de entrada

La capacidad de ciclo de alimentacion eléctrica es inversamente proporcional a la
capacitancia del sistema (incluido el bus de CC seguidor), pero no puede exceder
2 ciclos de contactor por minuto con hasta 4 ejes o 1 ciclo de contactor por

minuto con 5...8 gjes.

La capacidad de ciclo también depende de la capacidad nominal de alimentacién
eléctrica del convertidor y de la capacitancia total del sistema. Consulte el

Apéndice C en la pdgina 219 para calcular la capacitancia total del sistema.

Tabla 43 - Especificaciones maximas de ciclo de alimentacion eléctrica de entrada (230 V)

Atributo

2094-AC05-MP5-S ‘ 2094-AC05-M01-S | 2094-AC09-M02-S | 2094-AC16-M03-S

2094-AC32-M05-S

Ciclo de alimentacion de entrada de CA

principal (ciclos por minuto para
10,000 pf)

0.69 430

Tabla 44 - Especificaciones maximas de ciclo de alimentacion eléctrica de entrada (460 V)

Atributo 2094-BC01-MP5-S | 2094-BC01-M01-S | 2094-BC02-M02-S | 2094-BC04-M03-S | 2094-BC07-M05-S
Ciclo de alimentacion de entrada de CA
principal (ciclos por minuto para 0.12 0.52 2.15 430

10,000 pf)

Por ejemplo, en un sistema de 4 ejes con un médulo 2094-BC02-M02-S IAM y
una capacitancia total de 2,000 kF, la capacidad calculada es 0.52 x 10,000/2000 =
2.6 ciclos por minuto. Sin embargo, este valor se reduce a 2.0 por la limitacién de

4 ejes por sistema.
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Especificaciones de mejoramiento de pico

Los variadores compatibles con el modo de pico mejorado tienen capacidad de
aumentar la mdxima corriente de pico de inversor para obtener mayor
rendimiento de sobrecarga.

IMPORTANTE

La funcién de mejoramiento de pico requiere usar el software RSLogix® 5000 o
la aplicacion Logix Designer, y el firmware del variador sequin se especificaen la

Tabla 45.

Tabla 45 - Requisitos de software y firmware para mejoramiento de pico

Wdeatdens [Nedeardens |l | Rerindeimuaiece
2094-BC01-MP5-S 2094-BMP5-S 16 0 posterior 1.111 o posterior
2094-BC01-M01-S 2094-BM01-S 16 0 posterior 1.111 o posterior
2094-BC02-M02-S 2094-BM02-S 16 0 posterior 1.111 o posterior
2094-BC04-M03-S 2094-BM03-S 17 o posterior 1.117 o posterior
2094-BC07-M05-S 2094-BM05-S 17 o posterior 1.117 o posterior

Tabla 46 - Compatibilidad con sobrecarga pico inversor Kinetix 6000

Variador con
. desconexion . .
N.cde cat. de N.° Médulo de par Serie A Series By C
segura
2094-BCxx-Mxx IAM Sin
desconexion | Estandar N/D
2094-BMxx AM de par sequra
2094-BCox-Mux-5 IAM Desconexion Estd Estandar o
standar L ()
2094-BMxx-S AM de par sequra pico mejorado

(1) EI'modo estandar esta habilitado de manera predeterminada para conservar la compatibilidad con versiones anteriores, pero se

puede habilitar el modo de pico mejorado para aumentar el rendimiento de corriente pico.

Tabla 47 - Capacidades nominales de corriente pico Kinetix 6000

Clasificacion de corriente pico de (lasificacion de corriente pico de
N.¢ de cat. de N.¢ inversor convertidor
Estandar Pico mejorado Serie A Series By C

2094-BC01-MP5-S 150% 250% 200% 250%
2094-BC01-M01-S 150% 250% 200% 250%
2094-BC02-M02-S 150% 250% 200% 250%
2094-BC04-M03-S 150% 250% 200% 250%
2094-BC07-M05-S 150% 200% 200% 300%
2094-BMP5-S 150% 250% N/D N/D
2094-BM01-S 150% 250% N/D N/D
2094-BM02-S 150% 250% N/D N/D
2094-BM03-S 150% 250% N/D N/D
2094-BM05-S 150% 200% N/D N/D
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Figura 34 - Ejemplo de perfil de cicdlo de servicio de carga

|PK

Tabla 48 - Definicion de términos para ciclo de servicio pico

Término

Definicion ("

(apacidad nominal de corriente
continua (l¢gne)

Valor maximo de corriente puede establecerse como salida continua.

(apacidad nominal de corriente pico
(IPKmax)

Valor méximo de corriente pico que puede establecerse como salida del
variador. Esta clasificacion es valida solo para tiempos de sobrecarga menores

de TPKmaX'

Ciclo de servicio (D)

Relacion de tiempo a pico al periodo de aplicacion se define como:
D =% x100%

Tiempo a pico (Tpy)

El tiempo a corriente pico (Ipy) de un perfil de carga dado. Debe ser menor o
igual que Tpgmax-

Corriente pico (Ip)

Nivel de corriente pico para un perfil de carga dado. Ip, debe ser menor o igual
ala capacidad nominal de corriente pico (Tpyyax) del variador.

Corriente base (Ig,e)

Nivel de corriente entre los impulsos de la corriente pico para un perfil de
carga dado. g, debe ser menor o igual a la capacidad nominal de corriente
continua (Iopy) del variador.

Perfil de carga

El perfil de carga estd compuesto por los valores de Ipy, Igase: Tk YD (0 T) y
especifican completamente la operacion del variador en una situacion de
sobrecarga. Estos valores se definen en conjunto como el perfil de carga del
variador.

Periodo de aplicacién (T)

Suma de los tiempos a lpy (Tpg) ¥ Igae-

(1) Todos los valores de corriente estan especificados como RMS.
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Maximum Duty Cycle (D)

Maximum Duty Cycle (D nay)
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Figura 35 - Sobrecarga de inversor pico (Tpi < 2.05)

< N Aplica a estos variadores Kinetix 6000:
N 2094-BC01-MP5-S, 2094-BMP5-S,

2094-BC01-M01-S, 2094-BM01-S,
N 2094-BC02-M02-5, 2094-BM02-S,

0%

20%

2094-BC04-M03-S, 2094-BM03-S
40% 60% 80% 100%

% Base Current (I, /l¢ond

(1) Lacorriente base (Ip,s.) y 1a corriente pico (Ipy) son un porcentaje de la corriente nominal continua (Igpy).-

Figura 36 - Sobrecarga de inversor pico (Tpy < 2.0's)

T Legend M
AN N A R B | PK = 150%
~ N
: : E == ] o
N \ Aplica a estos variadores Kinetix 6000:
N 2094-BC07-M05-S, 2094-BM05-S
N o N
N \
N \
N
|
0% 20% 40% 60% 80% 100%

% Base Current (I /l¢ond

(1) La corriente base (Ip,0) y la corriente pico (lpy) son un porcentaje de la corriente nominal continua (I¢yy)-
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Alimentacion de control

El médulo IAM requiere alimentacion eléctrica de entrada de CA para circuitos
légicos.

IMPORTANTE Laentrada de alimentacién de control requiere un filtro de linea de CA (EMC)
para certificacién CE. Para obtener ejemplos de cableado consulte Ejemplos de
cableado de alimentacién eléctrica en la pagina 183.

IMPORTANTE  Los mddulos IAM 2094-BCxx-Mxx-x (460 V) requieren un transformador para
bajar la tensidn de la entrada de alimentacién monofdsica de control. Surta la
alimentacion de control del médulo IAM 2094-ACx-Mxx-x (230 V) mediante la
alimentacion de entrada trifdsica (linea a linea) con cualquiera de las secciones
del secundario del transformador conectado equipotencialmente a tierra o al
potencial neutro. Suministrar |a alimentacién de control desde cualquier otra
fuente requiere un transformador de aislamiento. EI Cédigo Eléctrico Nacional
de EE.UU. y los c6digos eléctricos locales tienen precedencia sobre los valores y
los métodos proporcionados. La implementacion de estos cédigos es
responsabilidad del fabricante de la maquina.

Tabla 49 - Especificaciones de alimentacion de entrada de la alimentacion de control

Atributo Valor
Voltaje de entrada 95...264 VCA RMS, monofésico
Frecuencia de alimentacién de entrada 47...63Hz

Corriente de entrada de CA de alimentacion de control

Nom. a 220/230 VCA RMS 6A
Nom. a 110/115 VCA RMS 6A
Max. corriente de entrada al momento de arranque (0-pico) | 98 A M

(1) Ensistemas de ocho ejes con voltaje de entrada de control de 230 VCA y temperatura ambiente de 50 °C (122 °F), la méxima
duracion de corriente de entrada al momento de arranque es menos de 1/2 ciclo de linea. Use esta ecuacién para calcular la maxima
corriente de entrada al momento de arranque en sistemas con distintos nimeros de ejes y voltajes de entrada de control.

Ipg =0.043 x (V) +6.72 x (n.° de ejes) + 0.000333 x (V|N2) -0.816x (n.ode ejes)2 +0.0358 x (n.° de ejes x V)

Tabla 50 - Requisitos de corriente de alimentacion de control

Entrada de 110/115 VCA Entrada de 220/230 VCA

Médulos enlalinea de - -

tension Corriente de entrada | VAde entrada | Corriente de entrada | VA de entrada
A VA A VA

Solo médulo 1AM 0.56 67 0.36 85

[AMy T médulo AM 0.99 119 0.64 153

[AMy 2 mddulos AM 143 172 0.92 220

[AMy 3 modulos AM 1.87 224 1.20 287

IAMy 4 médulos AM 231 277 1.48 354

[AMy 5 modulos AM 2.74 329 1.75 01

[AMy 6 mddulos AM 3.18 382 2.03 488

IAMy 7 médulos AM 3.62 434 231 555

) . Para obtener las especificaciones y un ejemplo para calcular los requisitos de corriente del

mm(ifgéztgﬁc(fpm) médulo IPIM, consulte el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de

variadores y motores, publicacion 2094-UM003.

En sistemas Kinetix 6000M calcule la suma de los requisitos de corriente de
alimentacion de control para cada médulo IPIM en la linea de tensién, y anada ese
valor con el valor apropiado de la Tabla 50 para obtener el numero de ¢jes en la
linea de tensién.
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Especificaciones de la
retroalimentacion

Los médulos IAM y AM pueden aceptar sefiales de retroalimentacién auxiliar y
de motor provenientes de estos tipos de encoders:

o Hiperface de Stegmann
o TTL oseno/coseno con impulso de indexado y conmutacién Hall

o Transmisor de dispositivo de resolucién TR = 0.25 (solo retroalimentacién
de motor)

También se acepta retroalimentaciéon de motor de encoders de alta resolucion
Heidenhain EnDat, pero solo cuando se usa la revisién de firmware de variador
1.116 o posterior, y el médulo de retroalimentacion de perfil bajo 2090-K6CK-
KENDAT para conversion de EnDat a Hiperface.

SUGERENCIA  Laautoconfiguracion en el software RSLogix 5000 de encoders inteligentes
absolutos, de alta resolucion e incrementales es posible solo con motores de
Allen-Bradley.

Funcion de posicion absoluta

La caracteristica de posicion absoluta del variador da seguimiento a la posicién del
motor, dentro de los limites de retencién de multiples vueltas, mientras el variador
esta apagado. La funcién de posicién absoluta esta disponible con solo estos
encoders de multiples vueltas.

Tabla 51 - Ejemplos de designador de posicion absoluta

. Familia de
. Designador de n.’ de cat. . .
Tipo de encoder . Motor/accionador N.° de cat. Ejemplos motor/
N.° de cat. Designador accionador
M MPL-A/B310P-M, MPM-A/Bxxxxx-M, MPF-A/Bxxxxx-M,
MPS-A/Bxxxxx-M, MPAR-A/B3xxxx-M, MPAI-A/BxxxxxM
Hiperface de Stegmann MP-Series
v MPL-A/B230P-V, MPAS-A/Bxxxx1-V05, MPAS-A/Bxxxx2-V20,
MPAR-A/B1xxxx-V, MPAR-A/B2xxxx-V, MPAI-A/BxxxxxV
Hiperface Stegmann (escala magnética) | -xBx LDAT-Sxxxxxx-xBx LDAT-Series
Heidenhain EnDat -7 RDB-B21519-7 RDD-Series

Figura 37 - Limite de retencion de posicion absoluta

4096 vueltas, encoders Hiperface Stegmann (motores/accionadores MP-Series con designadores de retroalimentacion -M y -V)

Y

128 vueltas, propulsores lineales LDAT-Series con encoders Hiperface Stegmann y
motores de accion directa RDD-Series con encoders Heidenhain EnDat ("

— | |

-2048

-1024 -64 | +64 +1024 +2048

Posicion durante el apagado

(1) Ellimite de retencion de posicion absoluta (+64) para Heidenhain EnDat 2.2 es el peor de los casos.
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Especificaciones de retroalimentacion de motor

Las senales de entrada de encoder AM, BM e IM se filtran mediante filtros
analdgicos y digitales. Las entradas también incluyen deteccién de cambio de

estado ilegal.

Figura 38 - Circuitos de entrada de encoder de motor AM, BM e IM

o

<|>+5V

% 0kQ

+to+—e—4

1kQ

56 pF 100 pF
11
1T
1O 10k Q - o -
56 pF T
10k
T 4 = %
- 56 pF
<3 v
10k 2
100 pF |
;L v ILD,riie

Entradas de canal AM y BM

Entrada de canal IM

Tabla 52 - Especificaciones de retroalimentacion de encoder de motor

Atributo

Valor

Tipos de encoder

Incremental, A cuad B, seno/coseno, inteligente, dispositivo de resolucién y

absoluto

Frecuencia maxima de entrada

500 kHz (entrada TTL) por canal

250 kHz (entrada seno/coseno)

Retroalimentacion de conmutacion

Sensor Hall
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Tabla 53 - Especificaciones de entrada de AM, BM e IM para encoders TTL
Parametro Descripcion Min. Max.
AM, BM, and IM Diferencia de voltaje de entrada entre la entrada mds (+) y la +1.0V 70V
On-state input voltage entrada menos (-) detectada como estado activado. ’ ’
AM, BM, and IM Diferencia de voltaje de entrada entre la entrada mds (+) y la a0V 0V
Off-state input voltage entrada menos (-) detectada como estado desactivado. ' ‘
Common mode input voltage I)'lferenqaldg potencial entre cualquier sefial de encodery la 70V 120V
tierra de ldgica.
DC current draw Consumo de corriente a la entrada + o -. -30mA 30mA
. . Frecuencia de entradas de sefial AM 0 BM. La frecuencia de
AM, BM input signal ) :
f conteo es 4 veces esta frecuencia, puesto que el conjunto de - 500 kHz
Tequency - L
circuitos cuenta las cuatro transiciones.
Ancho de impulso de la sefial de entrada de indexado. Puesto
IM pulse width que el indexado estd activo durante cierto porcentaje de una 125nS -
revolucion, la velocidad determina el ancho de impulso.
AM, BM phase error (antidad que la relacién de fases entre las entradas AM y BM 5 42050
250 KHz line frequency puede desviarse del valor nominal de 90°. ’ ’
AM, BM phase error Magnitud que la relacién de fases entre las entradas AM y BM a5 450
100 KHz line frequency puede desviarse del valor nominal de 90°.
Tabla 54 - Especificaciones de entrada de AM, BM e IM para encoders seno/coseno
Parametro Descripcion Min. Max.
Sine/cosine input signal Frecuencia de entradas de sefiales seno o coseno. - 250 kHz
frequency
Sine/cosine input voltage Voltajes de entrada pico a pico de las entradas seno o coseno. 0.8V (p-p) 1.2V (p-p)

Tabla 55 - Especificaciones para encoders Heidenhain EnDat

Conjunto de Designacion A
comandos deorden Descripcin
EnDat 2.2 EnDat 01 1V p-p seno/coseno, frecuencia de reloj de <2 MHz

Especificaciones de fuente de alimentacion eléctrica de
retroalimentacion

La tarjeta de circuitos de alimentacién eléctrica del IAM y del AM genera +5V'y
+9 VCC para alimentacién eléctrica de retroalimentacion de motor y auxiliar.
Incluye proteccidn contra cortocircuito y filtro de modo comun por separado
para cada canal.

Voltaje Corriente, mA
Suministro Referencia

Min. Nominal Max. Min. Max.
+5V(C EPWR_5V 49 5.25 54 0 400
+9V(C EPWR_9V 83 9.1 9.9 0 275
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Encoders de retroalimentacion de posicion auxiliar

Los encoders Boletin 842HR, 844D, 845H y 845T de Allen-Bradley son los

preferidos para conexiones de retroalimentacion auxiliar.

Tabla 56 - Encoders de retroalimentacion auxiliar de Allen-Bradley

N.° de cat.

Descripcion

842HR-MJDZ115FWYD (mdiltiples vueltas)
842HR-SJDZ115FWYD (una vuelta)

Tamanio 25, seno/coseno, brida cuadrada, eje de 3/8 pulg., 5V o
9 V(G interface RS-485 digital, conector M23 de 17 pines

844D-B5CCIFW

844D-B5CC1CS

844D-B5CC1DR

Tamanio 20, incremental, brida cuadrada, eje de 3/8 pulg., 5 VCC,
salida DLD de 5V, conector radial

845H-SIDN14FWY2

845H-SIDN14(SY2

845H-SIDN14DRY2

Tamafio 25, incremental, brida cuadrada, eje de 3/8 pulg., 5 VCC,
salida DLD de 5 V, conector radial

845T-DN13EFW

845T-DN13ECS

HS35, eje hueco incremental, eje de 5/8 pulg., perno cautivo de 3/
8 pulg., 5 VCC, salida DLD de 5 V, conector de 10 pines

Consulte mas informacién sobre estos encoders Allen-Bradley en el documento
Kinetix Motion Accessories Technical Data, publicacion GMC-TD004.
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Capitulo 5

Requisitos de cableado
basicos

Conexion del sistema de variadores Kinetix 6000

En este capitulo se describen los procedimientos de cableado de los componentes
del sistema Kinetix 6000 y las conexiones de los cables.

Tema Pagina
Requisitos de cableado bdsicos 81
Determinar la configuracidn de la alimentacion eléctrica de entrada 83
Posicionamiento del puente de tierra en determinadas configuraciones de alimentacion eléctrica | 87
Conexidn a tierra de sistemas de variadores Kinetix 6000 93
Requisitos de cableado de alimentacion eléctrica 95
Pautas de cableado de alimentacin eléctrica 97
(ableado de conectores de mddulos IAM/AM 98
Instalacidn de la abrazadera de blindaje de cables de motor 112
Conexiones de cables de retroalimentacién y de E/S 13
(ableado de conectores de retroalimentacion y de E/S 19
Conexiones de mddulos de derivacion externa 124
Conexiones de médulos IPIM 125
Conexiones de modulo RBM 126
Conexiones de cable de fibra dptica Sercos 127
Conexiones Sercos de variadores-motores integrados Kinetix 6000M 129
Conexiones del cable Ethernet 130

Esta seccidn contiene informacion sobre el cableado basico de los médulos

variadores Kinetix 6000.

VAN

ATENCION: Planifique la instalacion del sistema de modo que pueda realizar
todas las operaciones de corte, perforacién, roscado y soldadura con el sistema
fuera del envolvente. Debido a que el sistema es de tipo abierto, tenga cuidado
para que no caigan residuos metalicos en el interior. Los residuos metélicos y
otros objetos extrafios podrian depositarse sobre los circuitos y dafiar los
componentes.

PELIGRO DE CHOQUE: Para evitar el peligro de choque eléctrico, realice todo el
montaje y el cableado de la linea de tensién Boletin 2094 y los mddulos de
variadores antes de aplicar la alimentacion eléctrica. Una vez que se conecta la
alimentacion eléctrica, los terminales de conexion pueden tener voltaje
presente aunque no se estén usando.
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IMPORTANTE  Esta seccion contiene configuraciones comunes de cableado del servosistema
PWM, tamafios y practicas que pueden usarse en la mayoria de las
aplicaciones. El Codigo Eléctrico Nacional de EE. UU., los cddigos eléctricos
locales, las temperaturas de funcionamiento especiales, los ciclos de servicio y
las configuraciones de los sistemas tienen precedencia sobre los valores y
métodos proporcionados.

Construccion de sus propios cables

IMPORTANTE  Los cables de fabrica estén disefiados para minimizar las interferencias
electromagnéticas (EMI) y son preferibles a los cables hechos manualmente
para optimizar el rendimiento del sistema.

(rear sus propios cables no es una opcion en el caso de cables hibridos y de
red usados en los sistemas de unidades de variador y motor integrados
Kinetix 6000M.

Siga estas pautas al construir sus cables para motores y accionadores compatibles:

o Conecte el blindaje del cable a la carcasa del conector en ambos extremos
del cable con una conexién completa de 360°.

o Use cable de par trenzado siempre que sea posible. Trence las sefiales
diferenciales entre si y trence las sefales unipolares con el retorno de tierra

apropiado.

Consulte los niimeros de catalogo del juego de conectores de bajo perfil, del juego
de conectores de extremo de variador (empalme) y del juego de conectores de
extremo de motor en el documento Kinetix Motion Accessories Technical Data,

publicaciéon GMC-TD004.

Encaminamiento de los cables de alimentacion y sefial

Tenga en cuenta que al encaminar el cableado de alimentacién y de sefales en una
maquina o sistema, el ruido radiado por los relés, transformadores y otros
variadores electrénicos circundantes puede inducirse en las sefiales de
retroalimentacidn del encoder o del motor, en las sefales, las comunicaciones de
entrada/salida o en otras senales sensibles de bajo voltaje. Esto puede causar fallos
del sistema y anomalias de comunicacion.

Consulte Reduccion del ruido eléctrico en la pdgina 34 para obtener ejemplos de
cémo encaminar cables de alto y bajo voltaje en las canaletas. Consulte més

informacion en el documento System Design for Control of Electrical Noise
Reference Manual, publicacion GMC-RMO001.
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Conexidn del sistema de variadores Kinetix 6000  Capitulo 5

Determinar la Antes de cablear alimentacidn eléctrica de entrada a su sistema Kinetix 6000,
confi gura condela debe determinar el tipo de alimentacidn eléctrica de entrada a la que hard

conexioén. El médulo IAM estd disenado para funcionar en entornos con y sin

alimentacion eléctrica conexion a tierra.
de entrada

ATENCION: Al usar el médulo LIM para la alimentacién eléctrica de entrada, la
alimentacion de entrada de LINEA DE VCA debe provenir de una configuracién
con conexion a tierra (consulte la Figura 39).

Cuando no se utiliza un médulo LIM para la alimentacion eléctrica de entrada,
se permiten configuraciones de alimentacion sin conexion a tierra, con una fase
atierray con impedancia a tierra, pero debe establecer el puente de tierra en la
posicion sin conexidn a tierra para que el variador funcione correctamente.
Ademas, establezca el puente a tierra cuando un convertidor activo suministre
el voltaje de bus de CC.

Para obtener informacidn adicional, consulte Posicionamiento del puente de
tierra en determinadas configuraciones de alimentacion eléctrica en la

pdagina 87.

Configuraciones de alimentacion con conexion a tierra

La configuracién de alimentacion con conexién a tierra (estrella) le permite
conectar a tierra la alimentacidn trifdsica en un punto neutro. Esta configuracién
de alimentacién con conexién a tierra es la recomendada.

Figura 39 - Configuracion de la alimentacion con conexion a tierra (secundario en estrella)
’:‘

Kinetix 6000 Mddulo IAM,
vista superior

CTRL2

Secundario del transformador
CTRL1

(en estrella)

7 1
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Filtro de linea

I CIo— b g
1 trifasica

I' Transformador

g G v € ¢ |
&
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V(A de entrada

trifisica Proteccién de  Contactor

dircuito M1

CONT EN-
CONT EN:

123456
y W
) )] m{) () {

(A
1

RX % BAUD
DPI RATE

Tierra de fase

] ; Conecte al perno de tierra ~
Tierra de gabinete con Y de linea de tensién ©) ©)

conexion equipotencial 1
Tierra de bloque @
de distribucion o rejilla de tierra \—

El médulo IAM cuenta con un puente a tierra instalado en la fébrica para
distribucién de alimentacién eléctrica conectada a tierra.

IMPORTANTE  Sise determina que la instalacion cuenta con una distribucion de alimentacion
con conexion a tierra, no es necesario mover el puente a tierra.

Consulte los diagramas de interconexién de alimentacion eléctrica de entrada con
y sin el médulo LIM en Ejemplos de cableado de alimentacién eléctrica a partir de

la pégina 183.
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Figura 40 - Configuracion de la alimentacion con una fase a tierra (secundario en triangulo)

Kinetix 6000 Mddulo IAM,
vista superior
CTAL2
CTRL1
Secundario del transformador oo i
(en triangulo) D01 Wi
+
° 5=
Filtro de linea = ul=
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Proteccion de  Contactor CONTEN- D;r\(/:Rr :
circuito M1 CONTEN+ ogRk+ || | —
RX s BAUD
DPI RATE
o ©

Tierra de gabinete con

conexion equipotencial Conecte a perno de tierra de linea de tensién.

Tierra de bloque
de distribucion o rejilla de tierra

Figura 41 - Configuracion de la alimentacion con impedancia a tierra (secundario en estrella)

Kinetix 6000 Modulo 1AM,
vista superior
I
= -lcRL2
I CTRL 1
Secundario de transformador (en estrella) I
_____________________ DC- Wl
| |_3 | DC+ v [
! o . L
| Transformador | Filtro de linea Uiz
: T Il de CA -
! -l T I} trifésica t? v $§
VCA de entrada I | T I} o~
trifisica | L1 J 1| protecciénde ~ M1% o e s | [
T | circuito Contactor
p——— N I i
RX ™ BAUD|
DPI RATE

Tierra de fase

Tierra de gabinete con conexion _ﬁﬁ Conecte a perno de tierra de linea de tensién.
equipotencial

Tierra de bloque
de distribucion o rejilla de tierra \ =/

IMPORTANTE  Aunque las configuraciones de alimentacién con impedancia a tierra y con una
fase a tierra tienen una conexion a tierra, se deben tratar como configuraciones
sin conexion a tierra al instalar los sistemas de variadores Kinetix 6000.

Consulte diagramas de interconexién de alimentacion eléctrica de entrada con'y

sin el médulo LIM en el Apéndice A en la pagina 183.

84 Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015




Conexidn del sistema de variadores Kinetix 6000  Capitulo 5

Configuraciones de alimentacion sin conexion a tierra

La configuracion de la alimentacion sin conexién a tierra (Figura 42) no
proporciona un punto de tierra neutro. Se permiten configuraciones de
alimentacién sin conexién a tierra, con impedancia a tierra y con una fase a tierra,
pero debe mover un puente (interno del médulo IAM) a través de una resistencia
de 120 k€ El puente a tierra del médulo IAM (configuracién predeterminada)
estd establecido para una distribucion de alimentacion eléctrica con conexidn a
tierra.

IMPORTANTE  Sidetermina que tiene distribucion de alimentacién eléctrica sin conexién a
tierra, con impedancia a tierra 0 con unafase a tierra en su instalacion, debe
mover el puente a tierra (configurado para alimentacién eléctrica con conexion
atierra) a la posicion de alimentacion eléctrica sin conexién a tierra dentro del
médulo IAM.

Para obtener informacion adicional, consulte Posicionamiento del puente de
tierra en determinadas configuraciones de alimentacion eléctrica en la

pégina 87.

Figura 42 - Configuracion de la alimentacion sin conexion a tierra

Kinetix 6000 Médulo IAM,
vista superior
@‘~ CTRL2
Secundario de transformador (triangulo) EC)f et
[ L=
=] oc- wl-5=
E ~of DC+ v I~
] eof =
| - (V) ==
——— | [ [
VCA de entrada LT b % i v | B
trifasica > ' ‘ o |t >
Proteccion  Contactor = | conren. vl | >
t | de circuito M1 % ) | conTene osric | | — [
Tierra de chasis :
Tierra de gabinete con gor;gcte 3' perno de tierra
conexidn equipotencial e linea de tension

Tierra de bloque
de distribucion o rejilla de tierra

ATENCION: Los sistemas sin conexion a tierra no hacen referencia al potencial
de cada fase a una tierra de distribucion de alimentacion. Esto puede producir
un potencial desconocido en la tierra fisica.

Consulte diagramas de interconexién de alimentacién eléctrica de entrada con y

sin el médulo LIM en el Apéndice A en la pagina 183.
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Configuraciones de bus
comiin de CC

86

Cuando el médulo IAM se usa en una configuracion de bus comtn de CC, el
mddulo IAM se conoce como médulo IAM guia 0 médulo IAM seguidor. El
médulo IAM (bus no comin) y el médulo IAM guia tienen conexiones idénticas
de alimentacién eléctrica de entrada trifsica. El médulo IAM guia es responsable
de descargar el bus de CC y de proporcionar variadores seguidores de bus comun
con precarga de bus de CC, regulacion de bus, deteccidn de pérdida de fase y
deteccién de fallo de tierra. Los médulos IAM seguidores no tienen conexiones
de alimentacion eléctrica de entrada trifdsica, pero tienen conexiones de bus de
CC provenientes de un médulo IAM guia.

Tabla 57 - Terminologia y uso de médulos IAM

Este modulo Esta cableado Y
IAM Con alimentacion de entrada trifasica No esta cableado en el modo de bus comiin.
IAM guia Con ahmgntacmn de entr,ada trifasica, pero tiene conexiones de Est cableado en el modo de bus comin.
bus comin de CCa un médulo IAM seguidor.
_— i e ) ) Estd cableado en el modo de bus cominy
h Sin alimentacion de entrada trifasica, pero tiene conexiones de . L .
IAM seguidor configurado mediante la aplicacion Logix

bus com(n de CC desde un modulo 1AM guia. Desi
esigner.

IMPORTANTE  Use el firmware de variador Kinetix 6000, revision 1.85 y la aplicacion Logix
Designer o el software RSLogix 5000, versién 15 o posterior, en configuraciones
de alimentacién eléctrica de bus comin.

El médulo guia IAM Kinetix 6000 puede operar con variadores seguidores que
no son Kinetix 6000, como el médulo IAM seguidor Kinetix 6000 puede operar
con variadores guia de bus comun que no son Kinetix 6000. Sin embargo, los
variadores guia y seguidores que no son Kinetix 6000 deben cumplir los mismos
requisitos funcionales que los médulos IAM guia y seguidores Kinetix 6000.

IMPORTANTE  Cualquier médulo IAM sequidor de bus comdn que no sea Kinetix 6000 y que
no proporcione precarga requiere la adicion de un circuito de precarga externo
que se conecte a cualquier médulo IAM sequidor de bus comin Kinetix 6000.
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Figura 43 - Configuracion tipica de bus comiin de CC

Mddulo IAM lider de bus comtn ~ Médulos AM 2094-xMxx-x o Modulo IAM sequidor de bus ~ Mddulos AM 2094-xMxx-x o
2094-xCxx-Mxx-x

mddulos [PIM 2094-SEPM-B24-S comdn 2094-xCxx-Mxx-x ~ médulos IPIM 2094-SEPM-B24-S

Tierra de gabinete
con conexion

Cr equipotencial

Alimentacion -

de entrada >_f
trifasica >_J

Kinetix 6000
Configuraciones

de bus comiin de CC

Posicionamiento del
puente de tierra en
determinadas
configuraciones de
alimentacion eléctrica

Requisitos de fusible de bus comiin

Al usar un médulo guia IAM Kinetix 6000 se requieren fusibles de bus de CC
solo al cablear a mis de un médulo seguidor IAM Kinetix 6000. Al cablear varios
mddulos seguidores IAM se requieren bloques de terminales para extender la
alimentacién de bus comiin de CC alos variadores adicionales. Instale fusibles en
ambas lineas de bus de CC entre el bloque de terminales de bus de CC y cada
mddulo seguidor IAM. Las clasificaciones de estos fusibles deben basarse en la
corriente de entrada de CC de cada médulo seguidor IAM.

Siusa un variador guia de bus comuin que no es Kinetix 6000, se necesitan fusibles
de bus de CC en ambas lineas del bus de CC, entre el variador guia de bus comun
y el médulo seguidor IAM. Las clasificaciones de estos fusibles deben basarse en la
corriente de salida de CC del variador guia de bus comun. Al usar mas de un
modulo seguidor IAM instale fusibles en ambas lineas de bus de CC entre el guia
de bus comtn que no es Kinetix 6000 y el bloque de terminales, asi como entre el
bloque de terminales de bus de CC y cada uno de los médulos seguidores IAM.

Consulte los tamanos recomendados de disyuntores/fusibles en Opciones de
disyuntores/fusibles en la pdgina 28. Consulte Ejemplos de cableado de bus
comuin de CC en la pégina 187 para ver los diagramas de interconexion.

Es necesario establecer el puente a tierra cuando se usa una configuracién de
alimentacién eléctrica sin conexién a tierra, con una fase a tierra o con impedancia
a tierra. También es necesario establecer el puente a tierra cuando la fuente de
alimentacion regenerativa Boletin 8720MC o cualquier convertidor activo
suministra alimentacién de bus de CC.

Configurar el puente implica retirar el médulo IAM de lalinea de tension, abrir el
moédulo IAM y mover el puente.

IMPORTANTE  Sise tiene distribucion de alimentacion eléctrica con conexidn a tierra, no es
necesario posicionar el puente a tierra. Vaya a Conexion a tierra de sistemas de
variadores Kinetix 6000 en la pagina 93.
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ATENCION: Dado que la unidad ya no mantiene la proteccion de voltaje de
linea a neutro, existe el riesgo de que el equipo resulte dafiado si se mueve el
puente a tierra.

La configuracion del puente a tierra se realiza de manera mas eficiente cuando el
modulo IAM estd retirado de la linea de tensién y colocado orientado hacia
arriba, sobre una superficie sélida equipada como estacién de trabajo sin estdticay
con conexion a tierra.

ATENCION: Este variador tiene componentes y ensamblajes sensibles a
descargas electrostdticas (ESD). Debe tomar precauciones para el control de la
electricidad estética al instalar, probar, dar servicio o reparar este ensamblaje. Si
no sigue estos procedimientos de control de ESD, los componentes podrian
sufrir dafios. Si no estd familiarizado con los procedimientos de control de la
electricidad estdtica, consulte Guarding Against Electrostatic Damage,
publicacién 8000-4.5.2, o cualquier otro manual sobre ESD aplicable.

Cuando use alimentacidn eléctrica de entrada sin conexién a tierra en
configuraciones de bus comun, utilice esta tabla para determinar dénde
posicionar el puente a tierra.

Tabla 58 - Puente a tierra a posicionar

. . . . Posicione el puente en este
Variador guia Variador seguidor variador
Kinetix 6000 Médulo IAM Kinetix 6000 Médulo IAM Variador guia
Kinetix 6000 Médulo IAM Variador que no es Kinetix 6000 Variador guia

. _ - ] Variador sequidor (si no existe un
Variador que no es Kinetix 6000 Kinetix 6000 Mddulo IAM ajuste en el variador guia)

ATENCION: Existe el riesgo de dafio al equipo. Se debe determinar con
exactitud la configuracion de conexion a tierra de la instalacién. No mueva el
puente a tierra en configuraciones de alimentacién con conexion a tierra
(predeterminado). Mueva el puente a tierra para alimentacion sin conexién a
tierra, con una fase a tierra y con impedancia a tierra, o cuando un convertidor
activo suministre el voltaje del bus de CC.

Tabla 59 - Configuraciones del puente a tierra

Configuracion de Diagrama de . . . . .
conexion a tierra ejemplo Configuracion del puente a tierra | Beneficios de una configuracion correcta
« Conformidad con ULy EMC
) ) » o +Ruido eléctrico reducido
Figura39enla Alimentacion con conexidn a tierra

Funcionamiento mas estable

+ Menos esfuerzo de voltaje en
componentes y cojinetes de motor

Conexidn a tierra (en estrella) 3gina 83 (ajuste predeterminado)

. MimentaciéndeCAsin | Figura42enla
conexién a tierra pagina 85

. Figura40enla
« Faseatierra J—pé gina 84 « Ayuda a evitar dafios graves en el equipo

« Impedancia con conexién | ; Establgcido para alimentacion sin cuando hay fallos de tierra
a ti‘:erra F', urad1en la conexion a tierra . y A
pégina 84 « (orriente de fuga reducida

Bus de CC de convertidor Figura94 en la
activo pégina 190
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Posicionar el puente de tierra

A\

ATENCION:
debe mantenerse cerrada cuando se aplica alimentacidn. Si habia alimentacion
y luego se retira, espere como minimo 5 minutos a que se disipe el voltaje de

Para evitar lesiones personales, la zona de acceso al puente a tierra

bus de CCy compruebe que no haya voltaje en el bus de CC antes de obtener
acceso al puente a tierra.

conexion a tierra.

Siga estas pausas para establecer el puente a tierra para alimentacion eléctrica sin

1. Retire el médulo IAM de la linea de tensién.

Para consultar ejemplos de puesta a tierra, remitase a Retirada Kinetix 6000

de médulos variadores en la pagina 178.

2. Retire los tornillos superior e inferior del panel frontal.

Consulte las figuras a partir de la pdgina 90 (mdédulo IAM de 230 V) o
pagina 91 (médulo IAM de 460 V) para ver una ilustracion de su hardware

actual.

3. Abrael panel frontal girdndolo hacia la derecha como se muestra, y ubique
el puente a tierra.

IMPORTANTE

No intente retirar el panel frontal del mddulo IAM. Los indicadores de
estado del panel frontal y los interruptores también se conectan al
mddulo IAM con un cable plano. El cable plano actia como bisagra y
permite abrir con un giro el panel frontal para obtener acceso al puente
atierra.

4. Mueva el puente

a tierra.

Configuracion

Wodulo 1AM (serie &) (c:rnefi:It‘::(rzfi';aadtie)m Sin conexion a tierra
2094-A0x-Moe-x (230 V) P15y P16 P15yP17
2094-BC01-MP5-x (460 V)
2094-BC01-MO01-x (460 V) P13y P14 P13yP12
2094-BC02-M02-x (460 V)
2094-BC04-M03-x (460 V)

P14y P13 P14yP12
2094-BC07-M05-x (460 V)

(1)  Aplica a estos variadores series Ay C (230 V).

Mddulo IAM (series By C)

Configuracion

Con conexion a tierra

(predeterminado) Sin conexion a tierra

2094-BC01-MP5-S (460 V)

2094-BC01-M01-S (460 V)

2094-BC02-M02-S (460 V)

P16y P17 P18y P19

2094-BC04-M03-S (460 V)

2094-BC07-M05-S (460 V)
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5. Vuelva a colocar el panel frontal del médulo IAM y los dos tornillos.
Aplique un par de 1.6 Nem (14 Ibepulg.).
6. Monte el médulo IAM nuevamente en la linea de tensién.

Para consultar ejemplos de puesta a tierra, remitase a Reemplazo de

modulos variadores Kinetix 6000 en la pigina 179.

Figura 44 - Posicionamiento del puente de tierra (médulos IAM de las series Ay C de 230 V)

Tornillo superior

Mddulo IAM 2094-ACx-Mxx-x
(230V)

Puente de tierra establecido para
configuracidn sin conexion a tierra.

Puente de tierra establecido
para configuracién con conexién a tierra
(ajuste predeterminado).

Tornillo inferior

Panel frontal (abierto)

IMPORTANTE  Usela configuracién predeterminada de puente o retire el puente por completo
en configuraciones de alimentacion a tierra con conexién a tierra. Mueva el
puente, como se muestra anteriormente, en el caso de alimentacion eléctrica
sin conexion a tierra.
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Figura 45 - Posicionamiento del puente de tierra (mddulos IAM de la serie A de 460 V)

Tornillo superior

Puente de tierra establecido para
—configuracién sin conexion a tierra.

Puente de tierra establecido
para configuracion con conexién a tierra /
(ajuste predeterminado).

Panel frontal (abierto)

Tornillo superior

P12

P13
P14

-]

D

Puente de tierra establecido
para configuracion con conexion a tierra
(ajuste predeterminado).

Puente de tierra establecido para
configuracidn sin conexion a tierra.

7 |‘ =

i

==

Médulo IAM 2094-BC01-MP5-x,
2094-BC01-MO01-x0
2094-BC02-M02-x

(460V)

Modulo IAM 2094-BC04-M03-x o
2094-BC07-M05-x
(460 V)

IMPORTANTE

Use la configuracion predeterminada de puente o retire el puente por completo

en configuraciones de alimentacién a tierra con conexion a tierra. Mueva el
puente como se muestra anteriormente, en alimentacidn eléctrica sin conexion

atierra.
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Figura 46 - Posicionamiento del puente de tierra (modulos IAM de las series By C de 460 V)
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Conexion a tierra de
sistemas de variadores
Kinetix 6000

Todo el equipo y los componentes de una maquina o sistema de procesos deben
tener un punto a tierra fisica comun conectado al chasis. Un sistema conectado a
tierra cuenta con un trayecto a tierra para proteccioén contra cortocircuito.
Conectar a tierra sus mdédulos y paneles minimiza el peligro de choque para el
personal y de dafio al equipo debido a cortocircuitos, sobrevoltajes transientes y
conexidn accidental de conductores energizados al chasis del equipo.

A\

ATENCION: EI Codigo Eléctrico Nacional de EE. UU. contiene requisitos,
convenciones y definiciones de conexidn a tierra. Siga todos los reglamentos y
cddigos locales aplicables para conectar el sistema a tierra de forma segura.
Para ver los requisitos de conexién a tierra de la norma CE, consulte
Cumplimiento normativo en la pagina 23.

Conexion a tierra de la linea de tension al subpanel del sistema

Las lineas de tension 2094-PRx y 2094-PRSx se envian con una cinta de tierra
trenzada, de 100 mm (3.9 pulg.), que se conecta al bus de tierra del gabinete con
conexién equipotencial. Conecte el otro extremo ya sea al perno de tierra de la
linea de tensién o al perno de tierra del soporte de montaje, si usa estos ultimos.

Figura 47 - Ejemplos de conexion de cinta de tierra trenzada

(inta de
tierra trenzada

Bus de tierra de gabinete

/ con conexion equipotencial

Rejilla de tierra o tierra de
distribucion de alimentacion
— eléctrica

Perno de tierra

~— Soporte de montaje 2094

Linea de tension2094 ——— (2094-XNBRKT-1)
en soportes de montaje 2094
(se muestra 2094-PRSx) 2
Perno de tierra ——gy, Gabinete con conexién
Cinta de / eqmpotgncial
Y Bus de tierra

Rejilla de tierra o tierra de
—distribucion de alimentacién
eléctrica

% Mddulo de interface de linea
° dz en soportes de montaje 2094

(se muestra 2094-ALxxS)
/ Soporte de montaje 2094
(2094-XNBRKT-1)

'/ Perno de tierra
A
=2

Gabinete con conexion

o

>’/’/ equipotencial
Cintade — P Bus de tierra
tierra trenzada 8o o

Rejilla de tierra o tierra de
distribucion de

alimentacion eléctrica

Consulte informacién sobre dimensiones de la linea de tensidn en el documento
Kinetix 6000 Power Rail Installation Instructions, publicacién 2094-IN003.
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Consulte las dimensiones del soporte de montaje en el documento 2094
Mounting Brackets Installation Instructions, publicacién 2094-IN008.

IMPORTANTE  Cuando se usan los soportes de montaje 2094 para montar la linea de tensién o
el mddulo LIM sobre el filtro de linea de CA, la cinta a tierra trenzada debe
retirarse de la linea de tension y conectarse a un perno de tierra del soporte de
montaje.

Conexion a tierra de varios subpaneles

En esta figura, la conexion a tierra del chasis se extiende a varios subpaneles.

Figura 48 - Subpaneles conectados a un solo punto de tierra

Siga el NECy los codigos
locales aplicables.

Bus de tierra con
|_-conexion equipotencial |

/
coooo| \ \oo 00 ]

( ) —

Rejilla de tierra o tierra de
distribucion de alimentacion
eléctrica

No se muestra la conexién equipotencial de alta frecuencia (HF). Para obtener
informacién sobre la conexién equipotencial de HE, consulte Conexién

equipotencial de varios subpaneles en la pdgina 36.
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Requisitos de cableado de El cable debe ser de cobre con una clasificacién de 75 °C (167 °F) como minimo.
alimentacion eléctrica La secuencia de fases de alimentacién de CA principal es arbitraria y se requiere

una conexion a tierra fisica para el funcionamiento seguro y correcto.

Para conocer los requisitos de cableado de alimentacién eléctrica del médulo
IPIM, consulte el documento Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System
User Manual, publicacién 2094-UMO003.

Consulte Ejemplos de cableado de alimentacién eléctrica en la pagina 183 para

ver los diagramas de interconexion.

IMPORTANTE El Codigo Eléctrico Nacional de EE.UU. y los cddigos eléctricos locales tienen
precedencia sobre los valores y los métodos proporcionados.

Tabla 60 - Requisitos de cableado de alimentacidn eléctrica de IAM

N.o de cat. de Descripcion Se conecta a los terminales f:cl:::trli :: ac;(l:le Longitud a pelar | Valor de par
Variador Kinetix 6000 Pin Sefial mm? (AWG) mm (pulg.) Nem (Ib-pulg.)
2094-AC05-Myx-x o
IPD-1 DC- (10...14) 10 05...06
] Bus de (¢ (" IPD-2 DC+ 6. 4 (038) (44...53)
2094-AC09-M02-x y PD-3 L (61
alimentacién de entrada | IPD-4 13
ACTE-MO3- deVCA IPD-5 12 30...10
(0.63) (21.6...26.5)
2094-AC32-M05-x 3003)
2094-BCO1-Mux-x PD-1 DC- 10...25 10 12..15
2094-BC02-M02-x Bus de (C m IPD-2 DC+ (8...14) (0.38) (10.6...13.2)
y IPD-3 = 0.6
2094-BC04-M03-x alimentacion de entrada | IPD-4 13 -
(8...10) 16 24...3.0
de VCA IPD-5 12 0.63) (216...26.5)
2094-BC07-M05-x IPD-6 L1 30(3)
Alimentacion de entrada | <PD-1 (TRL2 4,..25 0.5...06
2094-xOx-Mxx-x 038
CED-1 ONTEN- |4 55 (038) 05.. 06
Habilitacién de contactor N R

(1) Mantenga las conexiones del bus comdn de CC (mddulo IAM lider a IAM seguidor) tan cortas como sea posible.
(2) El calibre real del cableado de habilitacién del contactor depende de la configuracion del sistema. Consulte al fabricante de la méquina, y los cédigos NEC asi como los cédigos
locales aplicables.

ATENCION: Para evitar lesiones personales y/o dafios al equipo,
A asegurese de que la instalacién cumpla las especificaciones de tipos de

cables, calibres de conductores, proteccion contra circuito derivado y

dispositivos de desconexion. El Cddigo Eléctrico Nacional de EE.UU. (NEC)

y los cédigos locales establecen disposiciones para instalar de forma
segura los equipos eléctricos.

ATENCION: Para evitar lesiones personales y/o dafios al equipo,
asegurese de que los conectores de alimentacion eléctrica de motor solo
se usen para fines de conexion. No los use para encender y apagar la
unidad.

ATENCION: Para evitar lesiones personales y/o dafios al equipo, asegurese de
que los cables de alimentacion blindados cuenten con la debida conexion a
tierra para evitar la presencia de voltajes altos en el blindaje.
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Tabla 61 - Requisitos de cableado de alimentacion eléctrica de IAM/AM

N.° de cat. de Variador Descripcion Se conecta  los terminales f: c'ﬂ::i:;::gle Longitud a pelar | Valor de par
Kinetix 6000 Pin Sefial mm? (AWG) mm (pulg.) Nem (lbepulg.)
2094-AC05-Mxx-x, El cable de
2094-AC09-M02-x, alimentacion eléctrica
2094-BCO1-Mxx-x, del motor depende de 05. 06
2094-BC02-M02-x, la combinacion de 10(0.38) ( 4 4 " 5 3)
2094-AMP5-x, 2094-AMO01-x, motor/variador. e
2094-AM02-x, 2094-BMP5-x, L 6...15
2094-BM01-x, 2094-BM02-x MP-4 = (10...16)
Conector de MP-3 w

2094-AC16-M03-x, alimentacion MP-2 Vv
2094-AC32-M05-x, MP-1 U
2094-BC04-Mo03-x, 25? - '115 10(038) (11%)'6‘1'? )
2094-AM03-x, 2094-AMO05-x, o R
2094-BM03-x
2094-BC07-M05-x, 30...2.5 24...3.0
2094-BM05-x 3..14) 16(063) (216...26.5)

BC-6 MBRK-
IAM 0 AM BC-5 MBRK+
(2300460V) Alimentacion BC-4 oM 0.22...0.25
2094-xCx-Mxx-x y eléctrica de freno BC-3 PWR 075(18) 10(0.38) (19...2.2)
2094-xMxx-x BC-2 DBRK-

BC-1 DBRK+

ST0-1 FDBK2+

ST0-2 FDBK2- 0.75(18)

570-3 FDBK1-+ (cable trenzado con
12?00061'\6“0 " Funcién de $T0-4 FDBK1- fermul)
2094-xCxx-Mit-S desconexién de par | STO-5 SAFETY ENABLE2+ 7.0(0.275) 0.235(2.0)
onaees segura $T0-6 SAFETY ENABLE-

s $10-7 SAFETY ENABLE1+ | 1.5(16)
ST0-8 24V + (cable macizo)
ST10-9 24V_COM

Tabla 62 - Requisitos de cableado de alimentacion eléctrica del médulo de derivacion

R , Se conecta a los terminales Calibre de cable
N. flicat. de médulo Descripcién recomendado Valor de par
variador Pin Sefial mm? (AWG) N-m(lb-pulg.)
RC-1 DC+
1394-SRxxxx 12..15
Méddulo de derivacion RC-2 INT 106" (1.0.6” '13 2
20?4‘BSP2 o pasiva externa R
Mddulo de derivacion RC-3 oL
(clase 200/400 V)
T5-1 51 0.22...0.25
Interruptor térmico 0.75(18) o -
152 152 (19...22)

(1) 105°C(221°F), 600 V.
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Pautas de cableado de
alimentacion eléctrica

Use estas pautas como referencia al cablear los conectores de alimentacion
eléctrica en los mddulos variadores IAM y AM.

Para conocer las pautas de cableado de alimentacién eléctrica del médulo IPIM,
consulte el documento Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User

Manual, publicacién 2094-UMO003.

IMPORTANTE  Para las ubicaciones de los conectores de los mddulos variadores Kinetix 6000,

consulte Datos de conectores del mddulo 2094 IAM/AM en la pdgina 58.

Al apretar los tornillos para fijar los cables, consulte los valores de par en las
tablas que comienzan en la pagina 95.

Al retirar el aislamiento de los cables, consulte las tablas que comienzan en la
pégina 95 para conocer las longitudes a pelar.

IMPORTANTE  Para mejorar el rendimiento del sistema, tienda los cables y alambres en los

ductos tal como se establece en Establecimiento de zonas de ruido, en la
pégina 37.

Siga estos pasos al cablear los conectores en sus médulos variadores IAM y AM.

Prepare los cables para conectarlos a cada conector macho, y retire el
aislamiento en funcién de la longitud a pelar recomendada.

IMPORTANTE  Tenga cuidado de no raspar, cortar o dafiar los hilos al retirar el
aislamiento.

Encamine los cables/hilos hasta sus médulos variadores IAM y AM.
Inserte los cables en los conectores machos.

Consulte las tablas de configuracién de pines en el Capitulo 4 o los
diagramas de interconexion en el Apéndice A.

. Apriete los tornillos de los conectores.

Tire ligeramente de cada cable para asegurarse de que no se salga del
terminal; vuelva a insertar y apretar los cables que estén flojos.

Inserte el conector macho en el conector del médulo.
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Cableado de conectores
de mddulos IAM/AM

Esta seccidn da ejemplos y tablas de cableado para ayudarle a realizar conexiones a
mddulos IAM y AM.

Cablee el conector de alimentacion eléctrica de control (CPD)

Este ejemplo se aplica a cualquier médulo IAM, IAM guia o IAM seguidor.

Figura 49 - Mddulo IAM (conector CPD)

Tabla 63 - Conector de alimentacion eléctrica de control (CPD)

o Kinetix 6000
%, Mddulo IAM, vista superior

Conector CPL (mddulo LIM ) u otra entrada monofasica

Conector CPD ; i
Médulo LIM 2094-ALtS, Médulo LIM 2094-AL09y (médulo 1AM) f:c':,':fegja‘jg'e ;‘;:‘;’r““""’ Valor de par
2094-BLxxS 0 2094-XL755-Cr | 2094-BL02 mm? (AWG) mm (pulg) Nem (Ib-pulg.)
Pines del CPL | Senal Pinesdel CPL | Senal Pin de CPD Seial
1 CTRL 1 2 L1 1 (TRL2
0.5...06
25(14) 10(0.38)
2 CTRL2 1 LN 2 CTRL1 (44...53)
Cableado del conector de alimentacion eléctrica de entrada (IPD)
Este ejemplo se aplica a cualquier médulo IAM o médulo IAM guia de bus comun.
ATENCION: Verifique que todas las conexiones de alimentacién eléctrica de
entrada estén correctas al cablear el conector IPD y que el conector esté
completamente enganchado al conector de mddulo. El cableado o polaridad
incorrectos, o la presencia de cables sueltos puede causar una explosion o dafios
al equipo.
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Figura 50 - Médulo IAM (conector de IPD)

Kinetix 6000
Médulo IAM, vista superior

Tabla 64 - Conexiones de alimentacion eléctrica de entrada (IPD)

Conector OPL (médulo LIM ) u otra entrada trifasica
- Conector IPD
2094-AL09 Mddulos LIM 2094-ALxxS, (médulo 1AM o médulo IAM guia)
Médulo LIM 2094-BLxxS 0 2094-XL755-Cx
Pines de OPL Senal Pin de OPL Senal Pin de IPD Senal
1 L1 4 L1 6 L1
2 L2 3 L2 5 (W]
3 L3 2 L3 4 13
4 £ 1 £ 3 £
2 DC+
N/D
1 DC-

Tabla 65 - Especificaciones de terminacion

Calibre de cable .
N.° de cat. de modulo 1AM ‘e’ﬁ‘t‘rgs ) recomendado L°"?'t‘:d)a pelar ‘N’ak’age plar)
mm? (AW6) mm (pulg. -m (Ib-pulg.
2004-AC05-Mixx 25(14)
10(0.38) &54 : '0563)
2004-AC09-M02x 40(12) 4..5.
2BOVCA
2094-ACT6-M03x 10(8) o0 24 30
0 4.3,
2094-AC32-M05-x 3003) (216...26.5)
2094-BCOT-Mxx-x 12...15
2004-BC02-M02-x 25(14) 10(0.38) (1056...132)
2094-BC04-M03-x 460VCA 6(10) 606 24 30
2004-BC07-M05-x 300) ' (2156...26.5)

Este ejemplo aplica a un médulo IAM seguidor de bus comun.

A\

ATENCION: Verifique que todas las conexiones de alimentacion eléctrica de bus
comun estén correctas al cablear el conector IPD, y que el conector esté
completamente enganchado en el conector de médulo. El cableado o polaridad
incorrectos, o la presencia de cables sueltos puede causar una explosion o dafios
al equipo.
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Figura 51 - Médulo IAM (conector de IPD)

Kinetix 6000
Mddulo IAM, vista superior

Tabla 66 - Conexiones de alimentacion eléctrica de entrada (IPD)

Conector IPD

(mddulo 1AM o0 médulo IAM seguidor)
Pines del IPD Seial

6 N.C.

5 N.C.

4 N.C.

: +

2 D+

1 DC-

IMPORTANTE  No conecte alimentacion eléctrica de entrada trifésica al médulo IAM seguidor
de bus comun.

Tabla 67 - Especificaciones de terminacion

Calibre de cable .
N.° de cat. de médulo IAM ‘elﬁ:rg:a recomendado Lo"?'tllld)a pelar \':alo(rltt:e plar)
mm? (AWG) mm (pulg. -m (Ib-pulg.
2094-AC05-Mx-x 25(14)
10(0.38) &54 : '05'63)
2094-AC09-M02-x 40(12) 4.5,
230 VCA
2094-AC16-M03-x 10(8) c08 24,30
0. 4.3
2094-AC32-M05-x 303) (216...26.5)
2094-BCO1-Mxx-x 12...15
2004-BC02-M02-x 25(14) 10(0.38) (1056...132)
2094-BC04-M03-x 460VCA 6(10) 06 24 30
2094-BC07-MO05-x 30(3) ’ (21.6...26.5)
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Cableado del conector de habilitacion de contactor (CED)

Este ejemplo se aplica a cualquier médulo IAM, IAM gufa de bus comtn o IAM
seguidor de bus comun.

Figura 52 - Médulo IAM (conector CED)

Kinetix 6000
Mddulo IAM, vista superior

lesiones personales o dafios al variador, cablee el relé de habilitacién del
contactor dentro de su cadena de control. Consulte Relé de habilitacion de
contactor en la pagina 69.

2 ATENCION: Es necesario cablear el relé de habilitacion del contactor. Para evitar

En configuraciones de bus comun, las conexiones de habilitacion de contactor
(CED) para los variadores guia y sequidores deben cablearse en serie con la cadena
de control.

Consulte los diagramas de interconexion en Diagrama de interconexion Notas a
partir de la pagina 182.

Tabla 68 - Conector de habilitacion de contactor (CED)

Conector de E/S (I0L) del médulo LIM u otra cadena de control Calibre de cable | Longitud a Valord
s ~ alor de par
Médulos LI 2094-ALxxS, 2094- | Mddulos LIM PindelCED | Seal recomendado | pelar N-m (Ib- pulg)
BLXxS 0 2094XL755-Cx 2094-AL09 y 2094-BL02 mm- (AWG) mm (pulg.)
10_COM1 10_COM 1 CONTEN-
250140 10(038) 0.5...0
COIL_E2 COIL_A2 2 CONT EN+ (44...53)

(1) El calibre real del cableado de habilitacién del contactor depende de la configuracién del sistema. Consulte al fabricante de la maquina, y repase los cédigos NEC asi como los c6digos locales

aplicables.
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Médulo IAM/AM Kinetix 6000
(se muestra el modulo AM)

Cablee el conector desconexion de par segura (STO)

Este ejemplo se aplica a cualquier médulo IAM o AM equipado con conector de
desconexién de par (STO).

Figura 53 - Médulo IAM/AM (conector STO)

Puente habilitador de
movimiento

Conector de
desconexion de
para sequra (STO)

(abezal de enchufe de
cableado

Cada mddulo IAM y AM se envia con el cabezal de conexién de cableado (9
pines) y el puente de movimiento permitido instalado en el conector de
desconexién de par segura. Con el puente habilitador de movimiento instalado,
no se usa la funcién de desconexién de par segura.

Las configuraciones de pines del conector de desconexién de par (STO) se

muestran en la pagina 60.

IMPORTANTE  Los pines STO-8 y STO-9 (24 V-+) son usados solo por el puente
habilitador de movimiento. Al realizar el cableado al cabezal de
conectores de cableado, el suministro de 24 V debe provenir de una
fuente externa.

Tabla 69 - Conector de desconexion de par segura (STO)

Calibre de cable .
Pin de STO Sefal recomendado Iong(ltuld ? pelar xalor((libe par| |
mm? (AWG) mm (pulg. «m (lb« pulg.
1 FDBK2+
2 FDBK2-
3 FDBK1+
0.75(18)
4 FDBK1- (cable trenzado con
ferrul)
5 SAFETY ENABLE2+ 7.0(0.275) 0.235(2.0)
6 SAFETY ENABLE- 1.5(16)
(cable macizo)
7 SAFETY ENABLE1+
8 24V +
9 24V_COM

Para cablear el conector de desconexion de par segura en configuraciones de uno o
varios ejes, consulte el Manual de referencia de seguridad — Funcién de
desactivacién segura de Kinetix, publicaciéon GMC-RM002.
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Cablee el conector de alimentacion eléctrica de motor (MP)

Las conexiones al conector de alimentacién eléctrica de motor (MP) incluyen
motores rotativos, motores lineales y accionadores controlados por motor.

motor sean correctas al cablear el conector de MP y de que el conector esté
totalmente acoplado al conector del mddulo. El cableado o polaridad
incorrectos, o la presencia de cables sueltos puede causar una explosién o dafios
al equipo.

2 ATENCION: Asegiirese de que las conexiones de alimentacion eléctrica de

Este ejemplo aplica a médulos AM y a la seccién inversora de médulos IAM.

Figura 54 - Modulo IAM/AM (conector MP)

Kinetix 6000
Médulo IAM/AM
(se muestra el modulo [AM)

Abertura
por giro

Abrazadera de blindaje de cables J

Abertura por
deslizamiento

Terminaciones de blindaje de cables

Los cables de alimentacién eléctrica de motor Boletin 2090, suministrados por la
fébrica, para los motores y accionadores estan blindados y el blindaje de cable
trenzado debe terminarse en el variador durante la instalacién. Debe quitarse una
pequena porcién del forro del cable para exponer la trenza de blindaje. El drea
expuesta debe fijarse (con la abrazadera provista) en la parte superior de los
moédulos IAM o AM, y los cables de alimentacién eléctrica deben terminarse en el

conector de alimentacién eléctrica de motor (MP).

que los cables de alimentacidn blindados estén conectados a tierra por lo

c PELIGRO DE CHOQUE: Para evitar el peligro de choque eléctrico, aseguirese de
menos en un punto para fines de sequridad.

IMPORTANTE  Para motores TL-Series, conecte también el cable de terminacién de 152 mm
(6.0 pulg.) al punto de tierra fisica més cercano.

Para obtener informacion adicional, consulte Terminaciones de cable flexible
en la pagina 104.
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(able de alimentacion

Terminaciones de cable flexible

Los motores TL-Series estan equipados con un cable flexible corto que se conecta
al motor, pero que no estd blindado. El método preferente para conectar a tierra el
cable de alimentaciéon TL-Series en el lado del motor consiste en exponer una
seccion del blindaje del cable y fijarla directamente a la estructura de la mdquina.
El cable de alimentacién de motor también incluye un hilo de terminacién de
blindaje de 150 mm (6.0 pulg.) con un terminal de anillo que se conecta al punto
de tierra fisica mas cercano. Use este método ademas de la abrazadera de cables. Si
es necesario, el cable de terminacidn se puede extender hasta la longitud maxima
del cable flexible del motor, pero es mejor conectar el cable suministrado
directamente a tierra, sin prolongarlo.

Figura 55 - Terminaciones de cable flexible

Trenza del cable fijada
Conectores

eléctrica de motor ala estructura de la maquina.(” _ Cable flexible
| |  —
L //// TL-Series
Estructura de lamaquina § ; ) ~—— Terminacidn de 150 mm (6.0) )
AONNNNNNNNNNN YL L ////|_|//// 7,

(1) Quite la pintura de la estructura de la maquina para asegurar la correcta conexién equipotencial de HF entre la estructura de la
madgquina y el envolvente del motor, la abrazadera de blindaje y el perno de tierra.

Conectores de motor y accionador MP-Series

Los motores Boletin MPL equipados con conectores DIN circulares
(especificados por 4 0 7 en el nimero de catilogo) no son compatibles con los
cables designados para motores equipados con conectores de bayoneta
(especificados por 2 en el niimero de catdlogo). Los motores con conectores de
bayoneta estdn en proceso de ser descontinuados.

Tabla 70 - Nimeros de catalogo de motor MP-Series (Boletin MPL)

N.c de cat. N.° /conectores SpeedTec DIN N.° de cat. N.° /conectores DIN roscados N.° de cat. N.° /conectores de bayoneta
MPL-A/B15xxx-xx7xAA MPL-A/B15xxx-xx4xAA N/D

MPL-A/B2xxx-xx7xAA MPL-A/Bxxx-xx4xAA

MPL-A/B3xxx-xx7xAA, MPL-A/B4xxx-xx7xAA, N/D MPL-A/B3xxx-xx2xAA, MPL-A/B4xxx-xx2xAA,
MPL-A/BA5xxx-xx7xAA, MPL-A/B5xxx-xx7xAA MPL-A/B45xxx-xx2xAA, MPL-A/B5xxx-xx2xAA
MPL-B6xxx-xx7xAA, MPL-B8xxx-xx7xAA, N/D MPL-B6xxx-xx2xAA, MPL-B8xxx-xx2xAA,
MPL-B9xxx-xx7xAA MPL-B9xxx-xx2xAA

Los conectores de bayoneta pueden montarse orientados hacia el eje del motor o
hacia la placa de extremo, y proporcionan un conector independiente para
conexiones de alimentacién eléctrica, retroalimentacion y freno. Los conectores
DIN circulares rotan hasta 180° y combinan los cables de alimentacion eléctricay
freno en el mismo conector, lo que elimina el conector de freno.
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Figura 56 - Conectores de motor DIN de bayoneta y circulares

Conectores de bayoneta
e = % - @
l 1 @@ (»
| b / O
!!_!I\\l O ®
Vista Conectores de Conectores de
lateral retroalimentacion/alimentacion retroalimentacién/alimen
eléctrica/freno tacion eléctrica

Conectores (M4) roscados

Conector
de retroalimentacion

Conector de alimentacion
eléctrica y de freno

Vista

Vista lateral

Conector
de retroalimentacion

Los accionadores lineales MP-Series (Boletin MPAR y MPAS) y los motores de
acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) también han cambiado de conectores

roscados (M4) a conectores Speed Tec (M7).

Ejemplos de cableado de alimentacidn eléctrica de motor

El procedimiento para cablear la alimentacion eléctrica del motor varia

ligeramente, de acuerdo a la familia a la que pertenece el motor. Los cables
compatibles con su motor o con su accionador dependen de los conectores
instalados en el motor o en el accionador. Consulte mas informacién sobre
conectores DIN circulares y de bayoneta en Conectores de motor y accionador

MP-Series en la pégina 104.

Tabla 71 - Compatibilidad de cables de alimentacion eléctrica de motor — Conectores de bayoneta

" . ” Cables de alimentacion
Motor/accionador I:)I:nzgt%r N.° de cat. de motor/accionador (c:olﬂi:gleegl:l':fe;t: ;;on del motor eléctrica de motor
(sin cables de freno)
MPL-A/B3xxx-xx2xAA, MPL-A/B4xxx-xx2xAA,
MPL-A/BA45xxx-xx2xAA, MPL-A/B5xxx-xx2xAA,
. , MPL-B6xxr-xx2xAA, MPL-BS1o-xr2xAA, 2090-XXPMP-xtSxr
MP-Series (Boletin MPL) MPL-B960B-xx2xAA, MPL-BIG0C-xx2xAA,
MPL-B980B-xx2xAA y MPL-B980C-xx2xAA
Bayoneta N/D
MPL-B960D-xx2xAA, MPL-B980D-xx2xAA 2090-MCNPMP-6Sxx
1326AB (M2L/S2L) 1326AB-Bxxxx-M2L/S2L 2090-XXxPMP-xxSxx (V)
F-Series F-xxex 2090-XXNPHF-xxSxx
1326AB (dispositivo g o DT ' .
de resolucion) P-LOK 1326AB-Bxxxx-21 1326-CPx1T-L-xxx (continuo flexible) N/D

(1)  Paramotores Boletin MPL 0 1326AB equipados con conectores de bayoneta. Estos cables estén disponibles como esténdar (nimero de catélogo 2090-XXNPMP-xxSxx) y continuo flexible (nimero

de catdlogo 2090XXTPMPxxSxx).
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Tabla 72 - Compatibilidad de cable de alimentacion eléctrica de motor — Conectores DIN roscados
y de plastico circulares
. . ” Cables de alimentacion
Motor/accionador I:)%oegteor N.° de cat. de motor/accionador ((:olzle(sa:fezl(lgmt:;;on del motor eléctrica de motor
(sin cables de freno)
MP-Series (Boletin MPL) MPL-A/B15xxx-xx4xAA, MPL-A/B2xxx-xx4xAA
MP-Series (Boletin MPS) | pyy gircytar | MPS-A/Broox 2050 XA ME oo estandar) o 2090-CPWMADF-xxAFxr
MP-Series (Boletin MPAS) | (05@40) | pns.p/Bunx (continuo flexible) (continuo flexble)
MP-Series (Boletin MPAR) MPAR-A/B1xxxy MPAR-A/B2xxx (serie A)
) . Plastico . 2090-CPWM6DF-16AAxx
TL-Series (Boletin TLY) circular TLY-Axxxx-H 2090-CPBM6DF-16AAxx (estandar) (esténdar)
Tabla 73 - Compatibilidad del cable de alimentacion eléctrica de motor — Conectores DIN
SpeedTec
. . . (1)| Cables de alimentacion
Motor/accionador Imoegteor N.° de cat. de motor/accionador ?;:If;b(l’; Z:g:;r;)taaon del motor eléctrica de motor
(sin cables de freno)
MPL-A/B15xxx-xx7xAA, MPL-A/B2xxx-xx7xAA,
MPL-A/B3xxx-xx7xAA, MPL-A/B4xxx-xx7xAA,
MP-Series (Boletin MPL) MPL-A/B45xxx-xx7xAA, MPL-A/B5xxx-xx7xAA,
MPL-B6xxx-xx7xAA, MPL-B8xxx-xx7xAA
MPL-B9xxx-xx7xAA
MP-Series (Boletin MPM) MPM-A/Bxxxx
MP-Series (Boletin MPF) MPF-A/Bxxxx
MP-Series (Boletin MPS) DIN dirlar MPS-A/Bxxxx 2090-CPBM7DF-xxAAXx (estandar) o (Ze()s?(g;g;\:\)’w[)F"‘XAAXX
RDD-Series (SpeedTec) | RDD-Brex fgﬁéﬂg%&?ﬁlgﬁ\ﬁ“ 2090-CPWM7DF-xAfxx
(continuo flexible)
LDC-Series LDC-Cxxxx
MP-Series (Boletin MPAS) MPAS-A/Bxxxx
MP-Series (Boletin MPAI) MPAI-A/Bxxxx
. . MPAR-A/B3xxx,
MP-Series (Boletin MPAR) MPAR-A/BTxxx y MPAR-A/B2ux (serie B)
LDL-Series LDL-xxxxxxx

(1) Sedebe retirar la junta térica del lado del motor si se utilizan cables 2090-CPxM7DF-xxAxxx.

106

Estos cables solo contienen los cables de alimentacién trifasica. Los
motores/accionadores no tienen freno o tienen un conector independiente para
las conexiones de freno. Se incluyen hilos de interruptor térmico en el cable de

retroalimentacién.

Consulte diagramas de interconexion en Ejemplos de cableado de médulo de

eje/motor rotativo a partir de la pdgina 192.
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Figura 57 - Terminaciones de alimentacion eléctrica de motor (cables sin hilos de freno)

’:‘

Abrazadera de
blindaje
de cable del motor

a.: CONT EN- -
i CONT EN+ DBRK +

RX s BAUD
DPI RATE

Conector macho de alimentacion
eléctrica de motor (MP)

1)

Kinetix 6000
Médulo IAM/AM
(se muestra el modulo IAM)

La abrazadera de blindaje de cables mostrada arriba se monta a un médulo IAM.
Los cables se conectan a la abrazadera en cada médulo AM de la misma manera.

Estos cables contienen cables de alimentacién

trifésica y cables de freno. Los

cables de freno tienen una trenza de blindaje (mostrada a continuacién en gris)
que se dobla bajo la abrazadera de cables antes de conectar los conductores al
conector (BC) de freno de motor. Se incluyen hilos de interruptor térmico en el

cable de retroalimentacién.

Consulte diagramas de interconexién en Ejemplos de cableado de médulo de

eje/motor rotativo a partir de la pdgina 192.

Figura 58 - Terminaciones de alimentacion eléctrica de motor (cables con hilos de freno)

’:‘

Abrazadera de blindaje

Hilos de freno del de cable de motor

cable MP-Series

CTRLZ\

CTRL1 | :

‘eHeHeHeHeHe‘ ‘SHG‘
S&eitHgg
¢
o é{
135 <=
W2z s ¢4
5 B

i

L1

CONT EN- - ~
CONT EN+ DBRK + -

Kinetix 6000
Médulo IAM/AM
(se muestra el mddulo IAM)

Conector de alimentacién
eléctrica de motor (MP)

Conector de freno
resistivo/motor (BC)

La abrazadera de blindaje de cables mostrada arriba se monta a un médulo IAM.
Los cables se conectan a la abrazadera en cada médulo AM de la misma manera.
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Los cables de alimentacién eléctrica (dispositivo de resolucién) 1326AB (ntimero
de catdlogo 1326-CPx1T-L-xxx) contienen hilos trifésicos, hilos de freno ¢ hilos
de interruptor térmico. Para mejorar el rendimiento de EMC de su sistema,
encamine los cables como se muestra.

Consulte diagramas de interconexion en Ejemplos de cableado de médulo de

eje/motor rotativo a partir de la pagina 192.

Figura 59 - Terminaciones de alimentacion eléctrica de motor (cable 1326-CPx1T-L-xxx)

L\ JAN

Conector de retroalimentacion de motor de bajo perfil MF-16

(2090-K6CK-D15MF) los pines 16,17y S MF-17

proporcionan filtrado para los cables ME-S
1326-CPx1T-L-xxx

(ables del
interruptor térmico

(consulte la pdgina 123 para ver una ilustracion). [o)(e](e]le](e](e]
e 1°19° Ogo ® Bloque de terminales (montado en riel DIN)
Consulte la pégina 35 para obtener informacién sobre
QIO[O O[O0 el tratamiento de paneles pintados.
w

Abrazadera de blindaje
de cable de motor

Médulo IAM/AM Kinetix 6000

Cables del interruptor térmico
P (se muestra el modulo IAM)

v

{  Conector de alimentacion
) cléctrica de motor (MP)

‘@eHeHeHeHé‘ ‘eﬂe‘
Fo'h2g
o q

Conector de freno
resistivo/motor (BC)

CONT EN-
CONT EN+ DBRK +

Mantenga los cables
lo més separados que sea posible.

DPI

©©

La abrazadera de blindaje de cable mostrada arriba se monta a un médulo IAM.
Los cables se conectan a la abrazadera en cada médulo AM de la misma manera.

IMPORTANTE  Recomendamos fijar el blindaje de cable en la abrazadera con una brida para
reducir |a fatiga mecdnica.

Con la mayoria de ensamblajes de cables de Allen-Bradley se incluye el blindaje de
cables y la preparacion de conductores. Siga estas pautas si el blindaje de cables e
hilos de alimentacion eléctrica del motor requieren preparacion.
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Figura 60 - Blindaje de cables y preparacion de conductores

Longitud a pelar (consulte la tabla a continuacién) —>| |<—

Aislamiento exterior

(able de alimentacion
eléctrica de motor

U

=y
=
=

Trenza expuesta
254 mm (1.0 pulg.)

|<7105 mm (4.1pulg.) ———>

<<—130mm (5.1pulg) —— >

Ik

Consulte diagramas de interconexién en Ejemplos de cableado de médulo de

eje/motor rotativo a partir de la pagina 192.

Tabla 74 - Conector de alimentacion eléctrica de motor (MP)

Servomotor Conector MP (médulo IAM/AM)
1326AB (dispositivo de . -
resolucion) Resto de motores Pin del MP Senal
1/Negro U/marrén 1 U
2/negro V/negro 2 )
3/negro W/azul 3 W
Verde/amarillo L Verde/amarillo 4 €L
Tabla 75 - Especificaciones de terminacion
Calibre de cable .
N.o de cat. de N.o recomendado Longltlfda pelar \':alor (llbe par|
mm? (AWG) mm (pulg.) «m(lb-pulg.)
El cable de
2094-AC05-Miox-x, 2094-AMP5-x, 2094-AMO1-, Z:'é'l‘fr?(‘:gg'r‘nomr
2094-AC09-M02-x, 2094-AM02-x, depende de I3 10(0.39) 05...0.6
2094-BC01-Mxx-x, 2094-BMP5-x, 2094-BM01-x coﬁwbinacién de ’ (4.4...53)
2094-B(02-M02-x, 2094-BM02-x .
motor/variador.
6 (10) max.
2094-AC16-M03-x, 2094-AM03-x [ 12...15
2094-AC32-M05-x, 2094-AM05-x 10(8) max. 10(038) (106...132)
2094-BC04-M03-+, 2094-BM03-x 10(8) méx. 10(038) (11%'6“1'? -
‘ 24...3.0
2094-BC07-M05-x, 2094-BM05-x 30 (3) max. 16 (0.63) (216...265)
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Cableado del conector de freno de motor/resistivo (BC)

Este e¢jemplo aplica a médulos AM y a la seccién inversora de médulos IAM.

Figura 61 - Modulo IAM/AM (conector B()

:  Kinetix 6000 Médulo IAM/AM
%, (semuestra el médulo IAM)

Conector de freno
de motor/resistivo (BC)

Conexiones de alimentacion eléctrica de entrada de freno de 24 V(C

IMPORTANTE  Sisusistemaincluye un médulo LIM, se pueden suministrar 24 VCC del médulo
LIM (conector P1L o PSL).

Tabla 76 - Conector de freno de motor/resistivo (BC)

Médu'%;m;m"\ms’ Médulos LIM Conector BC
2094-XL755-Cx 2094-AL09y 2094-BL02 (médulos IAM/AM)
Pin de P1L Seial Pin de PSL Seiial Pin de BC Seial
1 10_PWR2 1 MBRK PWR 3 PWR
2 10_COM2 2 MBRK COM 4 oM

Conexiones de modulo RBM

Tabla 77 - Conector de freno de motor/resistivo (BC)

Conexiones de E/S de médulo RBM (nfg:i‘:f::::h: /%Vl)
Pin de TB3 Seiial Pin de MP Seiial ("
6 COIL_AT 1 DBRK+
7 COIL_A2 2 DBRK-—

(1) Se necesita la revision de firmware 1.071 o posterior para usar las salidas DBRK en el médulo IAM/AM Kinetix 6000.
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Conexiones de freno de motor

El procedimiento para cablear el freno de motor varia ligeramente, de acuerdo ala

familia a la que pertenece el motor. Los cables compatibles con su motor o con su

accionador dependen de los conectores instalados en el motor o en el accionador.
Consulte més informacién sobre conectores DIN circulares y de bayoneta en
Conectores de motor y accionador MP-Series en la pdgina 104.

Tabla 78 - Compatibilidad de cables de freno de motor — Conectores de bayoneta

. Tipo de .
Serie de motor conector Hilos de freno N.° de cat. del cable
MPL-A/B3xxx-xx2xAA, MPL-A/Baxxx-xx2xAA, :
MPL-A/B451-121AA, MPL-A/BS06-02XAR, Ebmotortene un conector 0
MPL-B6xxx-xx2xAA, MPL-B8xxx-xx2xAA, MPL-BOxxx-xx2xAA se encuentran en el cable de (able de freno 2090-UXxBMP-185xx
1326AB (M2L/520) Bayoneta | freno.
Serie F El motor tiene un conector | Juego de conexién de freno recto
de freno. Los hilos de freno | 9101-0330
se encuentran en el cable de
1326AB (dispositivo de resolucién) P-LOK freno. (able de alimentacion 1326-CPx1T-L-xxx

(1) Para motores Boletin MPLy 1326AB equipados con conectores de bayoneta. Estos cables estan disponibles como estandar (nimero de catdlogo 2090-UXNBMP-185xx) y continuo

flexible (ndmero de catdlogo 2090-UXTBMP-185xx).

Tabla 79 - Compatibilidad de cables de freno de motor — Conectores DIN roscados y de plastico

circulares
. Tipo de
Serie de motor conector Cables de freno N.° de cat. del cable
MPL-A/B15xxx-xx4xAA, MPL-A/B2xxx-xx4xAA El motor/accionador no tiene
DIN circular un conector de frgno. Los 2090-XXNPMF-xxSxx (estandar) o
MPS-A/Bxxx,
(roscado) hilos de freno se incluyen en 2090-CPBM4DF-xxAFxx (continuo flexible)

MPAS-A/Bxxx, MPMA-A/Bxxx,
MPAR-A/B1xxx, MPAR-A/B2xxx (serie A)

el cable de alimentacién
eléctrica.

El motor/accionador no tiene
un conector de freno. Los

(able de alimentacion eléctrica

TLY-Aoox-H Plastico circular | hilos de freno seincluyenen | 500 -ppyene 1enn
el cable de alimentacion
eléctrica.
Tabla 80 - Compatibilidad de cables de freno de motor — Conectores DIN SpeedTec
Serie de motor I«i)':;gteo r Cables de freno N.° de cat. del cable ("
MPL-A/B15xxx-xx7xAA, MPL-A/B2xxx-xx7xAA
MPL-A/B3xxx-xx7xAA, MPL-A/B4xxx-xx7xAA,
MPL-A/B45xxx-xx7xAA, MPL-A/B5xxx-xx7xAA, _ )
MPL-B6xxx-xx7xAA, MPL-B8xxx-xx7xAA El motor/accionador no tiene
MPL-BOwo-xx7xAA DINcircular | Un conector defreno. Los | 5090 copm7DF-xxAX (esténdar) o
(SpeedTec) hilos de freno se incluyen en 2090-CPBM7DF-xxAFxx (continuo flexible)
MPM-A/Bxxx, MPF-A/Bxxx, MPS-A/Bxxx P el cable de alimentacion ontinuo
MPAS A/B0x, eléctrica.
MPAR-A/B1xxx, MPAR-A/B2xxx (serie B),
MPAR-A/B3xxx,
MPAI-A/Bxxx

(1) Se debe retirar la junta térica del lado del motor si se utilizan cables 2090-CFBM7xx-xxAxxx.

IMPORTANTE

Use supresion de sobretension al controlar una bobina de freno. Consulte
Ejemplo de control de un freno en la pagina 207.
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Capitulo5  Conexion del sistema de variadores Kinetix 6000
Figura 62 - Preparacion de cables de freno
Aislamiento exterior
\ Longitud a pelar 10 mm (0.375 pulg.) 4>| |<—
=
(able de freno
g) =
~<«—105mm (4.1pulg) ——— >
Tabla 81 - Conector de freno de motor/resistivo (BC)
Conector BC
Cables de freno de motor (médulo AM/AM)
Cable de alimentacion . T I . ..
Cable de freno e Cable de alimentacion eléctrica | Cable de alimentacion . -
eléctrica 2090-XXNPMF-xxSxx e Pin de BC Senal
2090-UXxBMP-18Sxx 2090-CPBMxDF-xxAFxx 2090-CPBM6DF-16AAxx eléctrica 1326-CPx1T-L-xxx
A/BR+ F/+/BR+/MBRK+ 7/MBRK+ 6/B1 5 MBRK-+
(/BR- G/-/BR-/MBRK- 9/MBRK- 4/B2 6 MBRK-
Tabla 82 - Especificaciones de terminacion
Conector BC (médulo IAM/AM) f:cI:)l::lee :s ;::Ie Longitud a pelar Valor de par
Pin de BC Sefial mm? (AWG) mm (pulg.) N-m (Ib-pulg.
BC-6 MBRK-
BC-5 MBRK~+
BC-4 om 0.22...0.25
BC:3 PWR 0.75 (18) 10(038) (19...22)
BC-2 DBRK-
BC-1 DBRK+
Instalacion de la Este procedimiento supone que ha completado el cableado del conector de
. . alimentacién eléctrica de motor (MP) y estd listo para instalar la abrazadera de
abrazaderade blindaje - daje de cables,
de cables de motor

SUGERENCIA  Suvariador puede estar equipado con la abrazadera de cables de abertura por

giro o de abertura por deslizamiento.
Siga estos pasos para instalar la abrazadera de blindaje de cables de motor.

1. Apriete la abrazadera a resorte.

Punta de destornillador (<

La abrazadera de cables de abertura por giro
3.5mm (0.14 pulg.)

estd disefiada para reemplazar la abrazadera

de cables de abertura por deslizamiento.

Las caracteristicas de la abrazadera de

abertura por giro incluyen:

« No se requiere destornillador para oprimir
el resorte

« No se requiere ni se recomienda el uso de
sujetacables

Haga palanca con la
abrazadera hacia
atrés con el pulgar.

Punta del destornillador
enlaranura

Gire y abra la abrazadera de cables

Deslice y abra la abrazadera

2. Coloque la parte expuesta de la trenza del cable directamente en linea con
la abrazadera.
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Trenza expuesta

3. Suelte el resorte, y cercidrese de que la abrazadera sujete con firmeza el
cable y la trenza de cable.

4. Acople el sujetacables (abrazadera de abertura por deslizamiento
solamente) alrededor de los cables y de la abrazadera para mayor proteccién
contra fatiga mecénica.

(able

de Aislamiento exterior

(bajola abrazadera)\ motor | &

Abrazadera de cables

]

Ejemplo de abrazadera

(B

3

de cable con orientacion
vertical

Conexiones de cables de

retroalimentacion y
deE/S

i
>0 P
guuduy

Agujeros de ventilacion en la parte superior del médulo IAM/AM

Aislamiento exterior

E (able de motor
—

Ejemplos de abrazadera de cable con orientacion horizontal

Deslice y abra la abrazadera

de cable

Sujetacables

Trenza expuesta
(bajo la abrazadera)

[l [
RZRZXXZA]
BRI

K008

Agujeros de
ventilacién en la
parte superior del
mddulo IAM/AM

e

(able de motor

~———B55508

Aislamiento exterior \

Trenza expuesta
(bajo la abrazadera)

R

—_
Girey abra la abrazadera
de cables

5665688565688886——

5. Repita desde el paso 1 hasta el paso 4 para cada médulo IAM, AM o IPIM.

Los cables construidos en la fabrica con conectores premoldeados estdn diseiados

para minimizar las interferencias electromagnéticas (EMI) y se recomiendan para
mejorar el rendimiento del sistema en vez de los cables construidos a mano. Sin
embargo, hay otras opciones disponibles para construir sus propios cables de

retroalimentacién y de E/S.

Tabla 83 - Opciones para conectar la retroalimentacion de motor y E/S

Opcion de conexion

N.° de cat. de juego de
conectores

Cable

Al usar este tipo de cable

Conector premoldeado

N/D

Retroalimentacion de motor

Juego de conectores de bajo perfil

2090-K6CK-D15M

Retroalimentacion de motor

Consulte la Tabla 84y |a Tabla 85 para obtener
informacion sobre el cable con conductores libres
disponible para su motor.

2090-K6CK-D26M

Interface de E/S

(able de conductores libres suministrado por el
usuario.

Kit de conectores de bajo perfil

2090-K6CK-D15F

Retroalimentacion auxiliar

(able de conductores libres suministrado por el
usuario.

2090-K6CK-D15MF

Mddulo de retroalimentacion de
perfil bajo

2090-K6CK-KENDAT

Retroalimentacion de motor

(able de retroalimentacidn con conductores libres
1326-CCUT-L-xxx

Consulte informacidn sobre cables de conductores
libres disponibles para su motor en las
Tabla 84...Tabla 86.

Kit de tarjeta de transicion de
montaje en panel

2090-UXBK-D15xx (¥

Retroalimentacion de motor

Consulte informacion sobre cables de conductores
libres disponibles para su motor en las
Tabla 84...Tabla 86.

(1) No compatible con el cable 1326-CCUT-L-xxx.
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El procedimiento para cablear la retroalimentacién de motor varfa ligeramente, de
acuerdo a la familia a la que pertenece el motor. Los cables compatibles con su
motor o con su accionador dependen de los conectores instalados en el motor o en
el accionador. Consulte mas informacidn sobre conectores DIN circulares y de
bayoneta en Conectores de motor y accionador MP-Series en la pdgina 104.

Tabla 84 - Compatibilidad de cables de retroalimentacion de motor — Conectores de bayoneta

. . Cable de retroalimentacion
Motor/accionador Tipo dte T":° dle. tacio
conector retroafimentacion Premoldeado Conductor libre
MPL-A/Biooc-S/M2XAA Encoder de alta
resolucion Cable de retroalimentacién
2090-UXNFBMP-Sxx (conductor libre)
MPL-A3xxx-Hx2xAA )
MPL-Adxxx-Hx2xAA Encoder incremental 2090-XKxFMP-Sxx
MPL-A45xxx-Hx2xAA
MPL-B3xxx-Rx2xAA L
Dispositivo de
mgtgg}){())((XRXR)Z(XZﬁQA Bayoneta resolucién de motor N/D 2090-CDNFDMP-Sxx
1326AB-Brow-M2L/S2L Encoder e lta 2090-UXNFBMP-Six 2090-XXFMP-Sxx !
Dispositivo de
1326AB-Bxxxx-21 resolucion de motor N/D 1326-CCUT-L-xxx
F-Series Encoder incremental 2090-UXNFBHF-Sxx 2090-XXNFHF-Sxx

(1) Paramotores Boletin MPLy 1326AB (M2L/S2L) equipados con conectores de bayoneta. Estos cables estén disponibles como esténdar (nimero de catélogo 2090-
XXNFMP-Sxx) y continuo flexible (nimero de catalogo 2090-XXTFMP-Sxx).

Consulte informacion sobre configuracién de pines de cables de
retroalimentacién de motor a variador usados en su aplicacién en Configuracién
de pines de los cables de retroalimentacién de conductores libres a partir de la

pagina 116.

Consulte més informacién sobre conectores DIN circulares y de bayoneta en
Conectores de motor y accionador MP-Series en la pdgina 104.

Tabla 85 - Compatibilidad de cables de retroalimentacion de motor — Conectores DIN roscado/de

plastico
. . Cable de retroalimentacion ("
Motor/accionador Tipo de Tipo de. ..
conector retroalimentacion Premoldeado Conductor libre
MPL-A/B15xxx-V/Ex4xAA Encoder de alta
MPL-A/B2xxx-V//Ex4xAA resolucion
MPL-A/B15xxx-Hx4xAA . N g
Encoder incremental 2090-XXNFMF-Sxx

MPL-A/B2xxx-Hx4xAA DIN circular N/D (estandar) o
MPS-A/Brocx-S/M (roscadbo) o o

ncoder de alta
MPAS-A/Bxxxxx-V/A resolucion
MPAR-A/B1xxxx-V 'y MPAR-A/B2xxxx-V (serie A)
TLY-Axxxx-H Plastico circular | Encoder incremental 2090-CFBM6DD-CCAAxx 2090-CFBM6DF-CBAAXx

(1) Sedebe retirar la junta torica del lado del motor si se utilizan cables 2090-CFBM7xx-xxAxxx.
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Tabla 86 - Compatibilidad de cables de retroalimentacion de motor — Conectores DIN SpeedTec

. . Cable de retroalimentacion ("
Motor/accionador Tipo de Tipo de. ..
conector retroalimentacion Premoldeado Conductor libre
MPL-A/B15xxx-V/Ex7xAA Encoder de alta
MPL-A/B2xxx-V/Ex7xAA resolucion
mgtﬁggj{fﬁﬂgﬁy Encoder incremental
2090-CFBM7DD-CEAAXX 2090-CFBM7DF-CEAAXX
MPL-A/B3x0x-S/Mx7xAA, (estandar) o (estandar) o
_ 2 2090-CFBM7DD-CEAFxx 2090-CFBM7DF-CEAFxx
MPL-A/BAxxx-S/Mx7xAA, : ) - )
MPL-A/BA45xxx-S/MX7XAA, DIN circular Encoder dealta (continuo flexible) (continuo flexible)
MPL-A/B5xxx-S/Mx7xAA, (SpeedTec) resolucion
MPL-B6xxx-S/Mx7xAA,
MPL-B8xxx-S/Mx7xAA
MPL-B9xxx-S/Mx7xAA
MPL-A/B3xx-Hx7xAA g; 2090-XXNFMF-Sxx
MPL-A/B4xxx-Hx7xAA . (estandar) o
MPL-A/BA50x-Hi7xAA @ Encoderincremental N/D 2090-CFBM7DF-CDAPxx
LDAT-Sxxorx-xBx &) (continuo flexible)
mgfg3""‘§’x{7’(ﬁﬁ 2090-CFBM7DF-CEAAXY
MPL_B4XXX_ R)7(X A DIN circular Dispositivo de N/D (estandar) o
-BASo0-Rx7x (SpeedTec) resolucion de motor 2090-CFBM7DF-CEAFxx
MPM-A/Bxooocx-2 (continuo flexible)
MPF-A/Bxxxx-S/M
MPS-A/Bxxxx-S/M
2090-CFBM7DD-CEAAXX 2090-CFBM7DF-CEAAXX
MPM-A/Biooorr-5/M (estandar) o (estandar) o
MPAS-A/Booce-V Enc<3|dey,de alta 2090-CFBM7DD-CEAFxx 2090-CFBM7DF-CEAFxx
MPAR-A/BTxxt-V' y MPAR-A/B2xix-V (serie B) . resolucion (continuo flexible) (continuo flexible)
MPAR-A/B3x0xx-M DIN circular
(SpeedTec)
MPAI-A/BxxxxxM3
RDB-Bxxxx-7/3
2090-XXNFMF-Sxx
MPAS-A/Bxxxxx-A Encoder incremental N/D (estandar) o
2090-CFBM7DF-CDAFxx
LDC-Guoox o LDL-wocr @ Egigg:: %T.O/ coseno o (continuo flexible)

(1) Sedebe retirar la junta torica del lado del motor si se utilizan cables 2090-CFBM7xx-xxAxxx.

@

cables listados.
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Tabla 87 - Cable de retroalimentacién 2090-XXxFMP-Sxx ("

Configuracion de pines de los cables de retroalimentacion de
conductores libres

Consulte informacion sobre configuracién de pines de cables de

retroalimentacién de motor a variador usados en su aplicacién en las siguientes

tablas.

Eial;;:z:;tor de Retroalimentacion de alta resolucion ::lec::o:lleiglteaTtacién
Pin de conector
Motores MPL-B3xxx. .. MPL-B9xxx-M/Sx2xAA MPL-A3xxx-M/Sx2xAA MPL-A3xxx-Hx2xAA MF de variador
L R ity MPLAISQxWSQA | ML AdSeorhedahh
A Sin+ Sin+ AM+ 1
B Sin- Sin- AM- 2
C Cos+ Cos+ BM+ 3
D Cos- Cos- BM - 4
E Data+ Data+ IM+ 5
F DATA- DATA- IM- 10
K Reservado EPWR_5V EPWR_5V 14
L Reservado ECOM ECOM 6
N EPWR_9V Reservado Reservado 7
P ECOM Reservado Reservado 6
R TS+ TS+ TS+ n
S TS- TS- TS- -
T Reservado Reservado S1 12
U Reservado Reservado S2 13
) Reservado Reservado S3 8

(1)  Estos cables estén disponibles como estdndar (nimero de catdlogo 2090-XXNFMP-Sxx) y continuo flexible (nimero de catdlogo 2090-XXTFMP-Sxx).

Tabla 88 - Cable de retroalimentacion 2090-CFBM7DF-CEAAxx

Retroalimentacion de

Pin conector DIN | dispositivo de resolucion Pin de conector

de motor MPL-Bxxxx-Rx7xAA MF de variador
MPM-xxx-2

1 S2 1

2 S4 2

3 S1 3

4 S3 4

5 R1 5

6 R2 10

1 EPWR_9V 7

12 ECOM 6

13 TS+ n

14 TS- 6

116

Tabla 89 - Cable de retroalimentacion 2090-CDNFDMP-Sxx

hayonctade | dispoitv deresolucion. | P de conector
motor MPL-Bxxxx-Rx2xAA

A S2 1
B S4 2
C S1 3
D S3 4
G R1 5
H R2 10
N EPWR_9V 7
p ECOM 6
R TS+ n
S TS- 6
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Tabla 90 - Cables de retroalimentacion 2090-XXNFMF-Sxx o 2090-CFBMxDF-xxAxxx

gll?d (:ierﬁsln;ctor Retroalimentacion de alta resolucion Retroalimentacion incremental

MPL-B15xxx. .. MPL-B2xxx-V/Ex4/7xAA | MPL-A15xxx. .. MPL-A2xxx-V/Ex4/7xAA

MPF/MPS-Bxxx-M/S MPF/MPS-A3xx-M/S MPL-A1500c-Hx4/TxAA

MPF-A5xxx-M/S MPF/MPS-Adxx-M/S

MPL-A2xxx-Hx4/7xAA
MPF/MPS-A45xx-M/S MPL-B150c-Hxd/TxAA
. MPS-A5xx-M/S K X

Motores rotativos | \pyB3yxx...MPL-B9o-M/Sx7xAA | RDB-Bxooor-3/7 MPL-B2iox-Hx4/7xAA Pin de conector

MPL-ASx0r-M/Sx7xAA MPL-A3500r-M/Sx7xAA MPL-A3 0x-Hx7xAR MF de variador

MPM-A165xxx. .. MPM-A215x MPL-Adx0x-M/SxTxAA m:tﬁfsﬂ“HﬁZAﬁA

MPM-Boooox-M/S MPL-A45x00-M/Sx7xAA TRNCRXIX

MPM-A115xxx. . .MPM-A130xxx-M/S

Motores lineales N/D LDC-Coxx y LDL-xxoxx LDC-Cooxx y LDL-xxx
Accionadores MPAS-Bxxoxx-ixxSxA MPAS-Axxxxx-\xxSxA MPAS-A/Bxxxxx-ALMx2C
lineales MPAR-Bxxxx, MPAI-Bxxxx MPAR-Axxxx, MPAI-Axxxx LDAT-Sxxxxxx-xBx
1 Sin+ Sin+ AM+ 1
2 Sin- Sin- AM- 2
3 Cos+ Cos+ BM+ 3
4 Cos- Cos- BM - 4
5 Data+ Data+ IM+ 5
6 DATA- DATA- IM- 10
7 Reservado L+ D Reservado 9
8 Reservado Lk-® Reservado 15
9 Reservado EPWR_5V EPWR_5V 14
10 Reservado ECOM ECOM 6
n EPWR_9V Reservado Reservado 7
12 ECOM Reservado Reservado 6
13 TS+ TS+ TS+ N
14 TS- TS- TS- -
15 Reservado Reservado S1 12
16 Reservado Reservado S2 13
17 Reservado Reservado S3- 8

(1) Aplica solamente a motores de accion directa RDB-Bxxxxx-3/7.

Tabla 91 - Cable de retroalimentacion 2090-CFBM6DF-CBAAxx

Pin conector Retroalimentacion Pinde Retroalimentacion
de motor incremental Pin de conector conector de incremental Pin de conector
tati MF de variador motor MF de variador
rotativo TLY-Axox-H rotativo TLY-Axoox-H
9 AM+ 1 15 S1 12
10 AM- 2 17 S2 13
n BM+ 3 19 S3 8
12 BM - 4 22 EPWR_5V 14
13 IM+ 5 23 ECOM 6
Envolvente de
14 IM- 10 24 SHIELD conector
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Tabla 92 - Cable de retroalimentacion 2090-XXNFHF-Sxx

Retroalimentacion

Pin conectorde | incremental Pin de conector

motor rotativo Motores F-Series MF de variador

A AM+ 1

B AM- 2

C BM+ 3

D BM- 4

E IM+ 5

F IM- 10

G Reservado -

H Reservado -

J EPWR_5VM 14

K EPWR_5VM 14

L ECOMM 6

M ECOMM 6

N i 13

P 3 8

R TS+ "

S T5- 6

T S1 12
Tabla 93 - Cable de retroalimentacion 1326-CCUT-L-xxx Tabla 94 - Cable de alimentacion eléctrica 1326-CPx1T-L-xxx
demotor | dispaitvo deresoudan | it de conector demotor | interuptortérmico | Findeconector
rotativo 1326AB-Bxxxx-21 rotativo 1326AB-Bxxxx-21
A R1 5 5 TS+ 16
B R2 10 9 5- 17
C - - - SHIELD S
D S1 3
E 3 4
F - —
G S2 1
H S4 2

(1) Parala terminacin de cables de tierra use el juego de conectores de perfil bajo (nimero de catdlogo 2090-K6CK-D15MF) y consulte la figura en la pgina 123.

@
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de catdlogo 2090-K6CK-D15MF) y consulte la figura en la pagina 123.
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Cableado de conectores
de retroalimentacion y

de E/S

Kinetix 6000, vista frontal
(se muestra el modulo
|1AM)

Estos procedimientos suponen que usted ha montado su sistema Kinetix 6000,
que ha completado todo el cableado de alimentacién eléctrica y que esté listo para
conectar sus cables de retroalimentacién y de E/S.

Para esta conexion

Vaya a

(able premoldeado

Conexion de cables de retroalimentacion de motor premoldeados en la
pégina 119.

Tarjeta de transicion para montaje en

Conexion de los kits de tarjeta de transicion para montaje en panel en la

panel pégina 120.
Conector de bajo perfil (ableado de juegos de conectores de bajo perfil en la pdgina 121.

Conexion de cables de retroalimentacion de motor premoldeados

Los cables de retroalimentacién de motor con conectores premoldeados se
enchufan directamente en los conectores de retroalimentacién de motor de
15 pines (MF) ya sea en los médulos IAM o AM (no se requiere cableado).

IMPORTANTE Al usar los cables Boletin 2090 con conectores premoldeados, apriete los
tornillos de montaje (a mano) para mejorar el rendimiento del sistema.

Figura 63 - Modulo IAM/AM (conector MF)

Kinetix 6000, vista lateral

(se muestra el modulo I1AM)

(able 2090-CFBM7DD-CDAAxx
(conector premoldeado)

Conector de retroalimentacion de motor (MF)
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Conexion de los kits de tarjeta de transicion para montaje en panel

El kit de tarjeta de transicion de montaje en panel 2090-UXBK-D15xx incluye un
cable y una tarjeta de transicién para riel DIN. El cable se conecta entre la tarjeta
de transicién y el conector de retroalimentacién (MF) de motor. Los hilos de
cable de retroalimentacién de motor con conductores libres se conectan a los
terminales.

Figura 64 - Modulo IAM/AM (conector MF)

o o Kinetix 6000, vista lateral
(se muestra el modulo [AM)

Kinetix 6000, vista frontal
(se muestra el modulo IAM)

(able de transicién
2090-UXBC-D15xx

Conector de retroalimentacion de
motor (MF)

Tarjeta de transicién para montaje en
Consulte el documento CN2 Motor Feedback Breakout Board panel 2090-UXBB-D15
Installation Instructions, publicacion 2090-IN006, para conocer

las especificaciones de |a tarjeta de transicion de conectores. o
Terminaciones de cables

IMPORTANTE  Elkit de tarjeta de transicion de montaje en panel (2090-UXBK-D15xx) no es
compatible con el cable 1326-CCUT-L-xxx.
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Cableado de juegos de conectores de bajo perfil

Los juegos de conectores de perfil bajo 2090-K6CK-xxxx son apropiados para
terminar las conexiones de conductores libres de retroalimentacién de motor, de
retroalimentacidn auxiliar y conexiones de E/S. También se usan para conexiones

de E/S en el médulo LIM 2094-AL09 y 2094-BL02.

Tabla 95 - Juegos de conectores de perfil bajo

N.° de cat. de N.°

Descripcion

Compatibilidad de cable

2090-K6CK-KENDAT

Méddulo de retroalimentacién de perfil bajo para conversién de EnDat a Hiperface (subconector en D, macho, de 15
pines). Use cualquier mddulo IAM/AM Kinetix 6000 y motor Direct-Drive Boletin RDB con retroalimentacidn de alta
resolucion EnDat.

2090-XXNFMF-Sxx,
2090-CFBM7DF-CDARxx

2090-K6CK-D15M

Juego de conexion de bajo perfil para retroalimentacion de motor (subconector en D, macho, de 15 pines). Uselo con
cualquier médulo IAM/AM Kinetix 6000 y motores compatibles con retroalimentacién de alta resolucion o
incremental.

2090-XXxFMP-Sxx,
2090-XXNFMF-Sxx,
2090-XXNFHF-Sxx,
2090-CFBMXDF-CrAxxx

2090-K6CK-D15M

Juego de conexion de bajo perfil para retroalimentacion de motor (subconector en D, macho, de 15 pines). Uselo con
el mddulo IAM/AM Kinetix 6000 y motores MPLBxxxx-R (retroalimentacién de dispositivo de resolucién).

2090-CDNFDMP-Sxx
2090-CFBM7DF-CEAAXX
2090-CFBM7DF-CEAFxx

2090-K6CK-D15MF

Juego de conexion de perfil bajo para retroalimentacion de motor (subconector en D, macho, de 15 pines) con filtro.

Uselo con el médulo IAM/AM Kinetix 6000 y motores 1326ABxxxx-21 (retroalimentacién de dispositivo de resolucién).

1326-CCUT-Lxxx

2090-K6CK-D15F

Juego de conexién de perfil bajo para retroalimentacién auxiliar (subconector en D, hembra, de 15 pines). Uselo con
cualquier médulo IAM/AM Kinetix 6000 para aplicaciones de retroalimentacion auxiliar.

Envolvente metalico

2090-K6CK-D26M

Juego de conexion de perfil bajo para E/S (subconector en D, macho de 26 pines). Uselo con cualquier médulo
Kinetix 6000 0 médulo LIM 2094-AL09 y 2094-BL02 para hacer conexiones de E/S.

Suministrado por el cliente

Figura 65 - Médulo IAM/AM (conectores 10D/MF/AF)

Kinetix 6000, vista frontal
(se muestra el modulo [AM)

Conector de E/S (I0D) ——

Conector de retroalimentacién de motor (MF) Conector de retroalimentacion auxiliar (AF)
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Kinetix 6000, vista lateral
(se muestra el modulo I1AM)

Juego de conectores de bajo perfil
2090-Kxxx-Dixx

con retroalimentacion de
conductores libres o

cable de E/S
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Figura 66 - Cableado de conexiones de cable de retroalimentacion con conductores libres
(15 pines) 2090-K6CK-D15M y juego de conectores 2090-K6CK-D15F

Conector de bajo perfil de retroalimentacion Conector de perfil bajo de
Cables sin forro de motor de 15 pines (macho) retroalimentacion auxiliar de 15 pines (hembra)
I o .
Aislamiento de cable — /4 ~~ Pin 6
Bindaje L lronilosde e Pt —ressyr— AnT
Blindaje trenzado ——> montaje — Pin11 Pin5 — B Pin 15
Aislamiento exterior — | Cable de [ Pin6 Pin10 — o

retroalimentacion
Boletin 2090

Consulte en el Capitulo 4 las descripciones de las
sefiales de retroalimentacion.

Juego de conectores de perfil bajo 2090-K6CK-D15x

Consulte en el Apéndice A el esquema de interconexion de
retroalimentacion de motor para su aplicacion.

DX X
Abrazadera de
blindaje

N

Trenza expuesta bajo
abrazadera

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN0O7.

@ii\
Voltee la abrazadera para mantener
fijos los cables pequefios.

(able de retroalimentacion
Boletin 2090

Figura 67 - Cableado de conexiones de cable de retroalimentacion con conductores libres
(15 pines) Mddulo de retroalimentacion 2090-K6CK-KENDAT

Conector de bajo perfil de

Cables sin forro Indicador L “ D” retroalimentacion

de estado I 0 de motor de 15 pines (macho)

Aislamiento de cable ] Pin10—| ©
Blindaje Pin5 —J=\ 3 Pin15

o Tornillos N
Blindaje trenzado de montaie pin1 —tsesll pin11
islami ~ x — = ping

Aislamiento exterior ] o

retroalimentacién e
Boletin 2090 b

Médulo de retroalimentacion de bajo perfil

2090-K6CK-KENDAT Consulte en el Capitulo 4 las descripciones de las

sefiales de retroalimentacion.

Consulte en el Apéndice A el esquema de interconexion de
Abrazadera de | retroalimentacion de motor para su aplicacion.
blindaje

o

Voltee la abrazadera para mantener
fijos los cables pequefios.

Consulte el documento Low Profile EnDat Feedback Module
Installation Instructions, publicacién 2090-IN020, para
conocer las especificaciones de los juegos de conectores.

renza expuesta bajo abrazadera

ble de retroalimentacién
Boletin 2090.
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Figura 68 - Cableado de conexiones de cable de retroalimentacion con conductores libres
(15 pines) Juego de conectores 2090-K6CK-D15MF

Cables sin forro
(able de tierra ——

Aislamiento de cable ———

I E—

Blindaje —| || || ]

Blindaje trenzado —

Tornillos
de montaje

Aislamiento exterior ——

1326-CCUT-Lxox -

(able de tierra (solo con el cable
1326-CCUT-L-xxx) plegado hacia atras bajo la

abrazadera.
Juego de conectores de bajo

perfil 2090-K6CK-D15MF

Trenza expuesta bajo abrazadera

Abrazadera de blindaje
RERABEXA [ XX

Conector de bajo perfil de retroalimentacion
de motor de 15 pines (macho)

—— Pin15

“H— Pin11
™ Pin6

Consulte en el Capitulo 4 las descripciones de las sefiales de
retroalimentacion.

retroalimentacion de motor para su aplicacion.

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el
publicacién 2094-IN007.

perfil bajo 2090-K6CK-D15MF y se usan para conexiones de

interruptor térmico a motores 1326AB (dispositivo de
resolucion). Después del filtrado, estos pines se conectan a

/

Voltee la abrazadera para mantener ~ Cable de retroalimentacion 1326-CCUT-L-xxx

fijos los cables pequefios.

MF-11y MF-6.

(ables del interruptor térmico

Consulte el Apéndice A para ver el diagrama de interconexion de

documento Low Profile Connector Kit Installation Instructions,

@> Los pines S, 16y 17 se incluyen solo en juegos de conectores de

IMPORTANTE

El propdsito de la abrazadera de blindaje de cable es proporcionar tierra
apropiada y mejorar el rendimiento del sistema, no fatiga mecanica.

Es critico fijar la trenza expuesta bajo la abrazadera de blindaje. Voltee la
abrazadera, de ser necesario, para asequrarse de que haya tierra apropiada.

Figura 69 - Cableado de conexiones de cable de retroalimentacion con conductores libres
(26 pines) Juego de conectores 2090-K6CK-D26M

Tornillos
de montaje

N

Juego de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-D26M

(ables de E/S
de tres conductores

Pin18—| O
Pin9 — L Pin26

Pin 1— — Pin 19
™—Pin10
(o]

Conector de bajo perfil
de E/S de 26 pines (macho)

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007.

Sujetacables
Ranura

Voltee la abrazadera para mantener

fijos los cables pequefios.

(able de E/S discretas
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Conexiones de modulos Siga estas pautas al cablear su médulo de derivacién externo activo o pasivo.

de derivacion externa
IMPORTANTE Al apretar los tornillos para fijar los cables, consulte los valores de par en las

tablas que comienzan en la pagina 95.

IMPORTANTE  Para mejorar el rendimiento del sistema, tienda los hilos y los cables en las
canaletas, como se indica en Capitulo 2.

Tabla 96 - Cableado de mddulo de derivacion

Con este
modulo variador

Use este

médulo de derivacion | \-*9¢ @t

Haga lo siguiente

Médulo de derivacion « Verifique que el puente de derivacién interno esté en su lugar entre RC-2 y RC-3

, ) (consulte la Figura 70).
montado en linea de 2094-B5P2 N/D « Verifique que el puente del interruptor térmico esté en su lugar entre TS-1y TS-2

tension. (consulte la Figura 70).
+ Retire el puente de derivacion interno entre RC-2 y RC-3.
+ Retire el puente del interruptor térmico entre TS-1y T5-2
Méddulo de derivacién (si sumédulo de derivacién incluye un interruptor térmico).
pasiva externo conectado 1394-SRiex Médulo de derivacion » (onsulte Médulos de derivacion externa en la pdgina 48 para ver las consideraciones
al médulo de derivacion 2094-BSP2 relativas a la zona de ruido.
dela linea de tension. » (onsulte Ejemplos de cableado de médulo de derivacion en la pagina 191.

« Consulte las instrucciones de instalacién, publicacion 2090-IN004 incluidas con su
médulo de derivacion Boletin 1394.

Figura 70 - Valores establecidos de puentes de médulos de derivacion

—]
Ajustes de puentes Kinetix 6000, vista superior Abrazadera de ~_
(ndmero de catélogo 2094-BSP2) blindaje de cable
Puentes'”

/

Conector de resistencia
de derivacion externa (RC)

Conector de interruptor térmico
externo (TS)

—

(1)  Estos son los valores establecidos de puente predeterminados.
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Conexiones de Las descripciones generales de las conexiones del sistema de unidades de variador

médulos IPIM y motor integrados Kinetix 6000M (IDM) se muestran aqui.

o Consulte Capitulo 2 en la pigina 25 para ver las consideraciones relativas a
la zona de ruido.

o Consulte un diagrama de interconexién que muestra el sistema de variador
y motor integrados Kinetix 6000M (IDM) en el Apéndice A, en la
pagina 206.

¢ Consulte mas informacidn sobre el cableado del médulo IPIM en el
Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de variadores y

motores, publicaciéon 2094-UMO003.

IMPORTANTE  Para mejorar el rendimiento del sistema, tienda los hilos y los cables en las
canaletas, como se indica en Capitulo 2.

Figura 71 - Conexiones de médulo IPIM

Mddulo IPIM
2094-SEPM-B24-S (vista superior)

Conector
de bus de (C

Conector de
comunicacion
intermodular

(ables hibridos 2090-CHBP8S8-12AAxx
(unidad a unidad IDM)

Terminacion hibrida 2090-CTHP8

(dltima unidad IDM solamente) Abrazadera de cables

Conector de
desconexion de par
segura

™~ . Conector de entrada

(ables de red 2090- P ] }
NS AR Nz (able hibrido 2090-CHBIFS8-12AAxx de habilitacién

Terminacion de red 2090-CTSRP
(dltima unidad IDM solamente)

« Conector de habilitacion
« Conectores Sercos (TX, RX)

A

Unidades DM MDF-
SBxxxxx-Qx8xB-S

Méddulo IPIM
2094-SEPM-B24-S (vista frontal) g
(able de red 2090-CNSSPxS-AAxx C )
Conectores | —=— ...
Ethernet ‘@ﬁ Conector de
(noestanala J red IDM
« (onectores de entrada digital (1, 2, 3) vista)
« Interruptores de direccion de nodo de red (51, 510)

« Indicadores de estado (D, N)
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Conexiones de
maddulo RBM

—

Abrazadera de cables de
alimentacion eléctrica de
motor
(trenza de blindaje
expuesta
bajo la abrazadera)

CTRL2
CTRL1

- HEEEEH Eﬂ
=
8
¢
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Siga estas pautas al cablear su médulo de freno resistivo (RBM) Boletin 2090

(RBM).

IMPORTANTE  Paraasegurar el rendimiento del sistema tienda los hilos y los cables en las
canaletas, como se indica en el Capitulo 2.

Si su aplicacién requiere un médulo RBM vy usted estd cableando a un médulo
IAM/AM Kinetix 6000, consulte lo siguiente:

o Categorias de cables para los sistemas Kinetix 6000 en la pdgina 45 para

establecer las zonas de ruido al montar el médulo RBM en su panel.

e Mobdulo de freno resistivo a cable de interface de variador Kinetix 6000
(ntimero de catdlogo 2090-XXNRB-xxFOPx).

o Eldiagrama de ¢jemplo a continuacién y otros en el Apéndice G, a partir de

la pagina 261.

o Las instrucciones de instalaciéon proporcionadas con el médulo RBM,

publicacién 2090-IN009.

Figura 72 - Conexiones de médulo RBM

Kinetix 6000
Méddulo IAM/AM, vista superior
(se muestra el médulo [AM)

Conector (TB1) de

Trenza de blindaje
expuesta

bajo la abrazadera. — 3

conexion de variador >

(able de interface 2090-XXNRB-xxFOPx
RBM/Kinetix 6000

Conector de conexiones

<— Indicador de estado de contactor

Médulo RBM,
vista frontal

7 Conector de conexiones
; de motor (TB2)

Abrazaderas de blindaje
de cables de motor

(able de alimentacion eléctrica de motor Boletin 2090

Al motor
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Conexiones de cable de

fibra optica Sercos

Controlador
CompactLogix
Mddulo de interface
1768-MO4SE Sercos

Vista frontal

Vista inferior

2

Este procedimiento supone que usted tiene su mddulo de interface Sercos
Logix5000/tarjeta PCI'y médulos IAM/AM Kinetix 6000 montados y que estd
listo para conectar cables de fibra dptica.

El anillo de fibra 6ptica Sercos se conecta mediante los conectores de recepcion
(RX) y de transmision (TX) Sercos. Consulte la pdgina 58 para ubicar los
conectores Sercos en su médulo IAM/AM Kinetix 6000 y médulo IPIM.
Consulte la figura a continuacién para ubicar los conectores en el médulo de
interface Sercos Logix5000 o en la tarjeta PCL

El cable de plastico estd disponible en longitudes de hasta 32 m (105.0 pies). El
cable de vidrio est4 disponible en longitudes entre 50 m (164.2 pies) y 200 m
(656.7 pies).

Figura 73 - Conectores Sercos CompactLogix, ControlLogix y SoftLogix

'SERCOS interface”™

Controlador ControlLogix

Mddulo de interface Sercos 1756-MxxSE m

@ Controlador SoftLogix

Aplicacién Logix Tarjeta PCl de interface Sercos

Designer © % | 1756-PM16SE

L (vista desde la parte posterior de la
= O computadora personal)
= X

T (rear)
Rx (front)

O Conector de transmision Sercos, Tx

|| Vista frontal

RX

R (font) S
oSy |

O Conector de recepcion Sercos, Rx

ek

O Conector de recepcion Sercos Rx (parte frontal)

O Conector de transmisién Sercos Tx (parte posterior) \_|/

Conecte el cable de transmision en el médulo Logix5000 a recepcion en el
médulo de control IAM/AM o IPIM, luego de transmisién a recepcion (variador
avariador) y de transmisién en el tltimo variador de nuevo a recepcién en el
modulo Logix5000.

apriete manual al conectar los cables de fibra dptica a los modulos IAM/AM
Kinetix 6000 y al médulo IPIM. No utilice llaves inglesas ni ninguna otra ayuda
mecanica. Para obtener mds informacidn, consulte el documento Fiber-optic
(able Installation and Handling Instructions, publicacién 2090-IN010.

2 ATENCION: Para evitar dafiar los conectores Sercos Rx y Tx solo use par de

En los siguientes ejemplos se usan los controladores SoftLogix y ControlLogix;
sin embargo, los controladores CompactLogix se conectan de la misma manera.
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Figura 74 - Ejemplo de cable de fibra ptica — Controlador SoftLogix

Controlador SoftLogix
1784-PM16SE Sercos
- interface, tarjeta PCl
Transmision —
Recepcién

\Anillo de fibra dptica Sercos.

N
Recepcion '/

Transmision ~ Recepcién Transmision
Kinetix 6000 » ‘ ‘ Kinetix 6000 : :
Sistema | | | gl Sistema | | |

IMPORTANTE  El controlador CompactLogix (nimero de catélogo 1768-MO0A4SE) estd limitada

a cuatro ejes por mddulo.

En este ejemplo, dos médulos Logix5000 estan instalados en chasises
independientes.

Figura 75 - Ejemplo de cable de fibra optica — Dos controladores Logix5000

Médulos de interface Sercos 1756-MxxSE

Controlador Logix5000 ——u e
(se muestra el

controlador

ControlLogix) [l

[O)
13

Controlador Logix5000
(se muestra el controlador ControlLogix)

&)

Transmision | | Recepcion

Transmision | | Recepcion

Transmisidn Recepcién
> Anillo de fibra dptica Sercos
Recepcién Transmision|
Kinetix 6000 B i
Sistema ql )

Anillo de fibra dptica Sercos

IMPORTANTE  Limpie los conectores de cables de fibra dptica antes de la instalacién. El polvo

que se deposita en los conectores puede reducir la fuerza de la sefial. Para

obtener mds informacion, consulte el documento Fiber-optic Cable Installation
and Handling Instructions, publicacion 2090-IN010.

Al conectar los médulos de ejes 2094-BM03-x y 2094-BM05-x (doble ancho),
use cables 2090-SCEPO0-2, 0.2 m (7.0 pulg.). Al conectar los médulos de ¢jes
2094-AMxx-x, 2094-BMPS-x, 2094-BMO01-x y 2094-BM02-x (ancho simple),
utilice cables 2090-SCEPO0-1, 0.1 m (5.1 pulg.).
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Controlador Logix5000
(se muestra el controlador ControlLogix)

[0}

Figura 76 - Ejemplo de cable de fibra optica — Controlador Logix5000 con médulo con médulos de
doble ancho

Mddulo de interface

Sercos 1756-M16SE

= Vs Anillo de fibra dptica Sercos

02m 0.1m
(7.1in.) (5.1in.)

&
=

Sistema Kinetix 6000
L (linea de tension de
5 ejes)

L W] | 1 | W80

En este ejemplo, el segundo sistema Kinetix 6000 estd montado en un gabinete
independiente y conectado con adaptadores tipo mamparo.

IMPORTANTE  Para evitar la pérdida de sefial, no use adaptadores tipo mamparo para
conectar cables de vidrio. Use solo adaptadores tipo mamparo para hacer
conexiones de cable de pldstico a cable de plastico.

Figura 77 - Ejemplo de cable de fibra optica — Controlador Logix5000 con adaptadores tipo
mamparo

of 5ol
Transmision

Médulo de interface Sercos 1756-MxxSE P
! Gabinete
[ I
Controlador Logix5000 |
1
((i)enrt?glis(}r?xil controlador Adaptador tipo mamparo
= 9 de fibra 6ptica Sercos
i

Recepcion

')Anillo de fibra dptica Sercos\ T > Anillo Sercos
Recepcidn Transmision || Recepcion | \ Transmision

Kinetix 6000
Sistema

Conexiones Sercos de
variadores-motores
integrados Kinetix 6000M

Adaptador tipo mamparo
3 de fibra dptica Sercos 3 3

1000

- — - Kinetix 6000
|| Raa[iaa S

| | sl i (o0

El anillo Kinetix 6000 Sercos incluye las unidades de variador y motor integrados
(IDM) Kinetix 6000M y los médulos de interface de alimentacién eléctrica IDM
(IPIM). Las conexiones de fibra dptica se hacen de variador a variador y de
variador a mddulo IPIM. Las conexiones de red IDM contintan del médulo
IPIM a las unidades IDM.

Puesto que el médulo Kinetix 6000M (IPIM) tiene conectores de cable de fibra
dptica posicionados de manera idéntica a la de los variadores Kinetix 6000
(2094-BMxx-S), el médulo IPIM utiliza las mismas longitudes de cable de fibra
dptica que los médulos variadores.
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Figura 78 - Ejemplo de cable de fibra éptica — Controlador Logix5000 con médulo

Kinetix 6000M (IPIM)
Médulo de interface
Sercos 1756-M16SE Anillo de fibra dptica Sercos
Controlador Logix5000 [fe==—= S 0.Tm
(se muestra el controlador ControlLogix) || =— (5.1in.)
= o

) Sistema Kinetix 6000
#l| (linea de tension de

4 ejes)

[T

Médulo IPIM 2094-SEPM-B24-S
Médulos AM de ancho simple 2094-BMxx-

En este ejemplo, todos los médulos variadores y el médulo IPIM estan en el
mismo anillo Sercos. El anillo comienza y termina en el médulo Sercos 1756-
M16SE. Las unidades IDM (no mostradas por razones de simplicidad)
conectadas al médulo IPIM también forman parte del anillo Sercos.

Para ver més ejemplos de sistema Kinetix 6000 IDM, incluidas las unidades IDM,
consulte el documento Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User
Manual, publicacién 2094-UMO003.

Conexiones del cable Este procedimiento supone que usted tiene su médulo ControlLogix o
Ethernet CompactLogix EtherNet/IP y los médulos de control Boletin 2094 montados y

listos para conectar los cables de red Ethernet.

La red EtherNet/IP se conecta mediante los conectores PORT 1y/0 PORT 2.

Tabla 97 - Ubicacion del conector EtherNet/IP

Familia de
variadores N.° de cat. Red EtherNet/IP Consulte

Monitoreo, diagndsticos y actualizaciones de

Kinetix 6000M 2094-SEPM-B24-S firmware pégina 59
Figura 79 - Ubicaciones de puertos ControlLogix y CompactLogix Ethernet
Q
Controlador ControlLogix =T Controladores CompactLogix 5370 L1, L2y L3
1756-ENXTR Se muestra el mdulo EtherNet/IP. “.& @ | Semuestrael controlador 1769-L36ERM.
Y
A
o= Allen-Bradiey
¥
Puertos ControlLogix Ethernet —,Gf Vistas ‘
Los mddulos 1756-EN2T solo tienen un puerto, | frontales (Comecoeerre]
los modulos 1756-EN2TR y 1756-EN3TR tienen dos. ! wn?e> A
(EEN
[ ]
Vistas inferiores [ | «a— Puerto 1, frontal
-a«—— Puerto 2, posterior
N gt
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Capitulo 6

Configure el sistema de
variador y motor
integrados Kinetix 6000M

Configuracion y puesta en marcha del sistema
de variadores

Este capitulo proporciona procedimientos para configurar los componentes de su
sistema Kinetix 6000 con su médulo Sercos Logix5000.

Tema Pagina
Configure el sistema de variador y motor integrados Kinetix 6000M 131
Configuracién de los médulos variadores 132
Configuracién del médulo de interface Sercos Logix5000 138
Aplicacién de alimentacién al variador 151
Pruebay ajuste de los ejes 153
Configuracién de los parametros de variador y variables del sistema 158

SUGERENCIA  Antes de comenzar, asegurese de conocer el niimero de catélogo de cada
componente del variador, del médulo Logix5000 y del servomotor/accionador
en su aplicacién de control de movimiento.

La configuracién del sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM)
Kinetix 6000M requiere un procedimiento similar al descrito en este capitulo.
Usted asignara a cada unidad IDM una direcciéon de nodo y configurara el sistema
IDM en la aplicacién Logix Designer.

El médulo IPIM no requiere que se configuren las unidades IDM para ser
configurado en el anillo Sercos. Sin embargo, se puede incluir el médulo IPIM en
su proyecto conectindolo a un médulo Ethernet configurado en el chasis
Logix5000 y anadiéndolo bajo el médulo Ethernet en el arbol de configuracion de
E/S. También se necesita un perfil Add-On para usar el médulo IPIM en el
proyecto, pero como resultado usted puede ver la informacién de estado del
modulo IPIM en el software de configuracion y usarla en su programa de
aplicacién. La conexién Ethernet también se usa para actualizar el firmware del
médulo IPIM mediante el software ControlFLASH.

Consulte los procedimientos de configuracién y puesta en marcha especificos
para el sistema IDM en el documento Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor
System User Manual, publicacién 2094-UMO003.
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i 10 Siga estos pasos para configurar el médulo de eje integrado (IAM) y los médulos
onriguracion ae 10s dg P P 8 ) g y
, . je (AM).
modulos variadores ¢cje (AM)
IMPORTANTE Si tiene uno 0 mas maddulos de alimentacion eléctrica IDM (IPIM) en su

linea de tension, consulte informacion sobre configuracién especifica del
sistema IDM Kinetix 6000M en el Manual del usuario — Sistema integrado
Kinetix 6000M de variadores y motores, publicacion 2094-UM003.

1.

Verifique que no haya alimentacién eléctrica conectada a los médulos IAM
y AM y que los cables de comunicacion estén conectados en los conectores
apropiados.

Para verificar la comunicacién consulte Conexiones de cable de fibra dptica

Sercos en la pdgina 127.

Para configurar Comience con
El médulo IAM paso2
Cualquier médulo AM paso4
. " " Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual,
Sistema IDM Kinetix 6000M publicacion 2094-UM003.

(1) Encontrard informacidn sobre conexiones de cables de fibra dptica Sercos para el sistema de variador y motor integrados
(IDM) Kinetix 6000M en la pdgina 129.

Establezca la direcciéon de nodo para el médulo IAM estableciendo los
interruptores de direcciéon de nodo.

Las direcciones de nodo validas para comunicacién Sercos son 01...99. El
interruptor izquierdo establece el digito mds significativo (MSD) y el
interruptor derecho establece el digito menos significativo (LSD).

Para Presione
Incrementar la direccién de nodo (MSD/LSD) El interruptor més (+).
Disminuir la direccion de nodo (MSD/LSD) Elinterruptor menos (-).

DecrementaMSD | [=] [ [=] | Decrementa LSD

MSD @ @ LSD

Incrementa MSD @ @ Incrementa LSD

Al establecer la direccién de nodo base en el médulo IAM se determina la
direccién de nodo para el médulo IAM (inversor). El direccionamiento de
nodo de todas las ubicaciones de ranura en la misma linea de tensién
incrementa (a partir del inversor IAM) de izquierda a derecha.

Desconecte y vuelva a conectar la alimentacion eléctrica para inicializar el
moédulo IAM.

IMPORTANTE  Elajuste de direccion de nodo base toma efecto solo después de que se
inicializa el médulo IAM.
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Capitulo 6

IMPORTANTE

Cuando dos 0 mas mddulos IAM se conectan al mismo médulo de

interface Sercos, cada direccion de nodo debe ser Unica.

Consulte los ejemplos de direccion de nodo que comienzan en la

pdgina 134.

4. Establezca la velocidad de comunicacién Sercos con los microinterruptores

2y3.
. L Establezca el Establezca el
Para esta velocidad de comunicacion interruptor 2 interruptor 3
4 Mbps APAGADO ENCENDIDO
8 Mbps ¥ ENCENDIDO APAGADO

(1) Elsistema IDM Kinetix 6000M acepta solo 8 Mbps y estd cableado para este valor de ajuste.

5. Establezca el nivel de alimentacién éptica Sercos con el microinterruptor 1.

. . Sl Establezca el
Para este nivel de alimentacion dptica interruptor 1
Baja OFF
Alta ON

El nivel de alimentacién éptica que utilice depende del tipo de cable Sercos

que emplee y de la longitud del cable.

Ajuste de alimentacion eléctrica m Cable de plastico @ | cable de vidrio ®
Baja < 15m (49.2 pies) <100 m (382 pies)
Alta > 15m (49.2 pies) > 100 m (382 pies)

(1)  Entre los otros factores se incluyen la atenuacion causada por el uso de conectores tipo mamparo y la flexion

del cable.
(2)  Ndmeros de catalogo 2090-SCxP.
(3) Numeros de catdlogo 2090-SCVG.

Microinterruptores establecidos para
aplicaciones de 4 Mbps
(ajuste de alimentacion eléctrica alto)

*lB0A

Kinetix 6000 Modulo IAM/AM,
(se muestra el modulo AM)

Interruptores de alimentacion de
cables dpticos
y velocidad de comunicacidn Sercos

Microinterruptores establecidos para
aplicaciones de 8 Mbps
(ajuste de alimentacion eléctrica alto)

SRR

Interruptor en posicion ON

6. Repita el paso 4y el paso 5 para cada médulo AM 2094-xMxx-x.
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Transmision

Recepcion

Kinetix 6000 Sistema 1
de variadores (linea de tensidn de 6 ejes)

Interruptores de
direccion de nodo base

134

I

Figura 80 - Ejemplo de direccionamiento de nodo 1

Mddulo de interface Sercos 1756-MxxSE

Controlador Logix5000
(se muestra el controlador ControlLogix)

Recepcion

T~ Anillo de fibra éptica Sercosj
Recepcion ] Transmision
: Kinetix 6000 Sistema 2

Transmision de variadores
(linea de tension de 2 ejes)

[0

- ———l 08 = Direccion de nodo de médulo AM (eje 2)
07 = Direccion de nodo base de médulo IAM (eje 1)

4 T 4 06= Ubicacion de ranura de modulo de tapa ciega
05 = Ubicacién de ranura de médulo de derivacion
04 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 4)

03 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 3

)
02 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 2)
01 = Direccién de nodo base de médulo IAM (eje 1)

En el ejemplo 1, la linea de tensién del sistema de variadores Kinetix 6000 1

(6 ejes) contiene un médulo IAM, tres médulos AM, un médulo de derivacién y
un médulo de tapa ciega. Al médulo de derivacion y a los médulos de tapa ciega
no se les asigna una direccién de nodo Sercos, pero el sistema los identifica con
una ubicacién de ranura.

Kinetix 6000 La linea de tension del sistema de variadores 2 (2 ¢jes) contiene un
moédulo IAM y un mdédulo AM. La direccién de nodo base del médulo IAM
(sistema 2) debe establecerse en una direccién de >007.

IMPORTANTE  Ladireccién de nodo de cada modulo de eje se determina mediante el ajuste
del interruptor de direccion de nodo base en el mddulo IAM.

No coloque mddulos de eje a la derecha de mddulos de derivacién o de tapa
ciega. La distancia afiadida entre ejes no adyacentes puede aumentar el ruido
eléctrico y la impedancia, y requiere mayor longitud de cable de fibra éptica.

IMPORTANTE  Deben usarse médulos de tapa ciega para llenar todas las ranuras no ocupadas
en la linea de tension. Sin embargo, puede reemplazar los médulos de tapa
ciega con mddulos AM o con el médulo de derivacion 2094-BSP2 (maximo un
mddulo de derivacién 2094-BSP2 por cada linea de tension).
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Figura 81 - Ejemplo de direccionamiento de nodo 2

ControlLogix)

Transmision | | Recepcion

Recepcién

Kinetix 6000 Sistema de variadores
(linea de tension de 8 ejes)

Interruptores de
direccion de nodo base

/

Mddulo de interface 1 Sercos 1756-MxxSE

1] Controlador Logix5000 o
=] | (se muestra el controlador

Anillos de fibra dptica Sercos

Mddulo de interface 2 Sercos 1756-MxxSE

/_\l/m

Controlador Logix5000
(se muestra el controlador ControlLogix)

Transmision | | Recepcién

N

Transmision

Recepcion

Transmision

L1

X0 '

A

T L 08 = Ubicacién de ranura de médulo de tapa ciega
07 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 7)
06 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 6)

05 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 5)
04 = Direccién de nodo de mdédulo AM (eje 4)

03 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 3)

02 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 2)

01 = Direccién de nodo base de médulo IAM (eje 1)

En este ejemplo, el mddulo de interface Sercos 1 controla los ejes
1...4y el médulo 2 controla los ejes 5...7. Al médulo de tapa ciega no se le asigna

una direccién de
ranura.

nodo Sercos, pero el sistema lo identifica con una ubicacién de

Se pueden montar los dos médulos de interface Sercos en dos chasis

ControlLogix independientes (como se muestra) o se pueden montar en el mismo

chasis.

IMPORTANTE

La direccion de nodo de cada médulo de eje se determina mediante el ajuste
del interruptor de direccién de nodo base en el médulo IAM.

No coloque mddulos de eje a la derecha de mddulos de derivacion o de tapa
ciega. La distancia anadida entre ejes no adyacentes puede aumentar el ruido
eléctricoy laimpedancia, y requiere mayores longitudes de cable de fibra éptica.

IMPORTANTE

Deben usarse mddulos de tapa ciega para llenar todas las ranuras no ocupadas
en la linea de tensién. Sin embargo, se pueden reemplazar los médulos de
tapa ciega con modulos AM o con el médulo de derivacién 2094-BSP2 (maximo
un modulo de derivacion 2094-BSP2 por cada linea de tension).
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Figura 82 - Ejemplo de direccionamiento de nodo 3

mlm

Mddulo de interface Sercos 1756-MxxSE

Controlador Logix5000
(se muestra el controlador ControlLogix)

Transmision | | Recepcion

Anillo de fibra dptica Sercos

Recepcion Transmisidn

Kinetix 6000 Sistema de variadores
(linea de tension de 8 ejes) E g :

1 *; 08 = Ubicacién de ranura de médulo de tapa ciega
Interruptores de 07 = Direccién de nodo de mddulo AM (eje 4)

direccién de nodo base 06 = No se usa (ranura de extremo derecho de médulo AM)
05 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 3)

04 = No se usa (ranura de extremo derecho de médulo AM)
03 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 2)

02 = No se usa (ranura de extremo derecho de mddulo IAM)
01 = Direccién de nodo base de médulo IAM (eje 1)

En este ejemplo, la linea de tension de Kinetix 6000 (8 ¢jes) contiene un médulo
IAM de doble ancho, dos médulos AM de doble ancho, un médulo AM de ancho
sencillo y un médulo de tapa ciega. Al médulo de tapa ciega no se le asigna una
direccién de nodo Sercos, pero el sistema lo identifica con una ubicacién de
ranura.

La ranura del extremo izquierdo de un médulo de doble ancho determina la
direccién de nodo. Por lo tanto, en el ejemplo anterior, no se usan las direcciones
de nodo 02, 04y 06 (las ranuras del extremo derecho de los médulos de doble
ancho).

IMPORTANTE  Ladireccién de nodo de cada médulo de eje se determina mediante el ajuste
del interruptor de direccién de nodo base en el médulo IAM.

No coloque mddulos de eje a la derecha de modulos de derivacion o de tapa
ciega. La distancia afadida entre ejes no adyacentes puede aumentar el ruido
eléctricoy laimpedancia, y requiere mayores longitudes de cable de fibra éptica.

IMPORTANTE  Deben usarse médulos de tapa ciega para llenar todas las ranuras no ocupadas
en la linea de tensién. Sin embargo, se pueden reemplazar los médulos de
tapa ciega con modulos AM o con el médulo de derivacién 2094-BSP2 (maximo
un mddulo de derivacién 2094-BSP2 por cada linea de tension).
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Médulo de interface Sercos 1756-MxxSE

Figura 83 - Ejemplo de direccionamiento de nodo 4

Anillo de fibra dptica Sercos
[0\ T[T\
. ] 3 0.1m
Controlador Logix5000 === (5.1in.)
(se muestra el controlador Recepcion / i Transmision
ControlLogix) ==
Transmisién | | Recepcion Sistema Kinetix 6000

Unidad IDM MDF-SBxxxxx

(linea de tension de 5 ejes)

05 = Ubicacién de ranura de médulo de tapa ciega
04 = Direccién de nodo de modulo AM (eje 3)

03 = Direccién de nodo de médulo AM (eje 2)

02 = Ubicacién de ranura de médulo IPIM

01 = Direccién de nodo base de modulo IAM (eje 1)

direccion de nodo base

I

Interruptores de ‘

Interruptores de direccién de nodo de red
(cubiertas retiradas)

En este ejemplo, lalinea de tensién de Kinetix 6000 (5 ejes) contiene dos médulos
de ¢je de ancho sencillo y un sistema IDM. Ni al médulo de tapa ciega ni al
modulo IPIM se les asigna una direccién de nodo Sercos, pero el sistema los
identifica con una ubicacién de ranura.

El direccién de nodo en la linea de tensién no es diferente al indicado en los
ejemplos anteriores. Las direcciones de nodo 02 y 05 estdn disponibles para
cualquiera de las unidades IDM, pero para evitar confusion la direccién de nodo
para las unidades IDM se inicié con 20. A diferencia de los médulos de ¢je, cada
unidad IDM tiene interruptores que determinan su direccién de nodo. En este
ejemplo, el direccionamiento de nodos de la unidad IDM es secuencial, aunque
no tiene que serlo.

IMPORTANTE  Lacreacion de una direccion de nodo duplicada entre los mddulos de eje en la
linea de tensidn y el sistema IDM (en el mismo anillo Sercos) genera un cédigo
de error E50. Cada direccion de nodo en el anillo Sercos debe ser tinica y dentro
del rango de 01...99. Los ejes en la misma linea de tension que el médulo
IPIM no tienen que estar en el mismo anillo Sercos que las unidades IDM.

IMPORTANTE  Deben usarse médulos de tapa ciega para llenar todas las ranuras no ocupadas
en la linea de tensién. Sin embargo, se pueden reemplazar los médulos de
tapa ciega con modulos AM o con el médulo de derivacién 2094-BSP2 (maximo
un mddulo de derivacion 2094-BSP2 por cada linea de tension).
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COnfiguracién del modulo Este procedimiento supone que usted ha cableado su sistema Kinetix 6000 y que
de interface Sercos ha configurado los interruptores de velocidad de comunicacién y de alimentacién

. optica.
Logix5000
Para obtener ayuda sobre el uso de la aplicacién Logix Designer en lo referente a

configurar los médulos ControlLogix, CompactLogix o SoftLogix Sercos,
consulte Recursos adicionales en la pagina 12.

Configuracion del controlador Logix5000

Siga estos pasos para configurar el controlador Logix5000.

1. Conecte la alimentacién eléctrica al chasis Logix5000 que contiene el
modulo de interface Sercos/tarjeta PCl y abra la aplicacién Logix
Designer.

2. En el ment File, seleccione New.
Se abre el cuadro de didlogo New Controller.

New Controller x|

Wendor: Allen-Bradley

Type: [1756-53 ControlLogi#563 Controller =l oK. |
Revision: 18 - Cancel |
I Redundancy Enabled Help |

Nare: JUM_SERCOS
Description: ;I
Chassis Type: |1?58-A4 4-5lot ControlLogix Chassis j

Slot: IU 3: Satety Partner Slat: <hones

Create In: IE:\HSLogix 5000%Projects Browse... |

3. Configure el nuevo controlador.

a. En el ment desplegable Type, seleccione el tipo de controlador.
b. En el ment desplegable Revision, elija la revision.

c. Escriba el nombre del archivo.

d. En el ment desplegable Chasis Type, seleccione el chasis.

e. Introduzca la ranura del procesador Logix5000.
4. Hagaclicen OK.

5. En el menu Edit, seleccione Controller Properties.
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Se abre el cuadro de didlogo Controller Properties.

= Controller Properties - UM

Advanced SFCExecution | File | Redundancy Manwvalatile Memary | Memary
| General | SerialPait | System Protocal | User Protocol || Maior Faults | Minor Fauls | DaterTime

i) The Date and Time displaved here is Controller local time, not workstation local time.
7 Usze these fields to configure Time attibutes of the Controller.

Date and Time: | | | Charige Date and Time.., |+

Time Zone: €

Time Synchronize

3 DAMGER. If time synchronization iz
dizabled online, active axes in any
controller in this chassiz, or any other

Enable Time Synchronization

|5 the system time master synchronized device, may experience
! ; unexpected motion. Safety controllers may
2 | a spnchronized time slave fault if no ot_her time master exists in the
) Duplicate CST master detected lozal chassis.
) CST Mastership disabled
3 Mo CST master
) )

6. Haga clic en la ficha Date/Time.
7. Marque la casilla Enable Time Synchronization.

Esto asigna al controlador como reloj Grandmaster. Los médulos de
control de movimiento ajustan sus relojes al médulo que usted asigne como
Grandmaster.

IMPORTANTE  Solo se puede asignar un médulo en el chasis Logix5000 como reloj
Grandmaster.

8. Haga clicen OK.
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Configuracion del médulo Logix5000

Siga estos pasos para configurar el médulo Logix5000.

1. Haga clic con el botén derecho del mouse en Controller Organizer y
seleccione New Module.

Se abre el cuadro de didlogo Select Module.

I Select Module x|
|Descﬂ:tion |Vend0r |
Bl
2 Axis Hydraulic Serva Allen-Eradley
2 Axis Analog/Encoder Servo Allen-Eradley
2 Axis Analogfssl Servo Allen-Eradley
3 Axis SERCOS Interface Allen-Eradley
8 Axis SERCOS Interface Allen-Eradley
8 Axis Generic SERCOS Interface Allen-Eradley
1 ke 3 Allen-Bradley
- Specialty |
-
i i
Find.. | AddFavorie |
By Category By Wendor Favorites I
QK | Cancel | Help |
4

2. Expandala categoria Motion y seleccione 1756-MxxSE, 1756-L60M03SE,
1768-MO4SE o 1784-PM16SE como corresponda segin su configuracién
actual de hardware.

En este ¢jemplo se selecciona el médulo 1756-M16SE.
3. Hagaclicen OK.
Se abre el cuadro de didlogo New Module.

New Module x|

Type: 1756-M1B5E 16 Axiz SERCOS Interface
Wendor: Allen-Bradley

Name:  |UM_SERCOS Slat I__13 =
=l
=l

Fievigion: F I‘I _,::' Electronic Keying: IEompatibIe K.eving 'l

Description:

¥ Open Module Properties 0K, | Cancel | Help

4. Configure el nuevo médulo.

a. Escriba el nombre del médulo en Name.

b. Introduzca la ranura del mddulo Sercos Logix5000
(ranura de extremo izquierdo = 0).

c. Seleccione el cuadro Open Module Properties.
5. Haga clicen OK.

El nuevo médulo aparece bajo la carpeta I/O Configuration en el
Controller Organizer, y se abre el cuadro de didlogo Module Properties.
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6. Haga clic en la ficha Sercos Interface y consulte la tabla a continuacién.

- g

General] Connection  SERCOS Interface l SERCOS Interface Info | Module Info | Backplane

Data Rate: Auto Detect » | Mb
Cycle Time: 2 | ms
Tranzmit Power: High -

Transition Ta Phase: |4 J;I

Statuz: Offline 0K | Cancel | | Help |
Méddulo Sercos Logix5000 Numero de ejes Velocidad de datos
1756-M03SE 0
1756-L60MO3SE Hasta 3
1756-MO08SE Hasta 8
1756-M16SE 48 Mops
- 0
1784-PM16SE Hasta 16
1768-M04SE Hasta 4

7. Verifique que el ajuste Data Rate coincida con los microinterruptores 2y 3
(velocidad de comunicacién), segtin lo establecido en los médulos IAM y
AM, o seleccione el ajuste Auto Detect.

8. En el ment desplegable Cycle Time, seleccione Cycle Time segtin la tabla a

continuacién.

Velocidad de datos Numero de ejes Duracion del ciclo
Hasta 2 0.5ms
Hasta 4 Tms

4 Mbps
Hasta 8 2ms
Sin capacidad para ejes 9...16
Hasta 4 0.5ms

8 Mbps M Hasta 8 Tms
Hasta 16 2ms

(1)  Elsistema Kinetix 6000M IDM acepta solo 8 Mbps y estd cableado para este ajuste.

El niimero de ejes/mddulo estd limitado por el nimero de ejes
indicado en el paso 6.

SUGERENCIA

9. En el ment desplegable Transmit, seleccione High.

La seleccion predeterminada es High; sin embargo, esta seleccion depende
de la longitud del cable (distancia al siguiente receptor) y del tipo de cable
(vidrio o plastico).

10. Introduzca la seleccién de Transition to Phase.

La seleccidn predeterminada de Transition to Phase es 4 (fase 4).
La seleccion de Transition to Phase detiene el anillo en la fase especificada.

11. Haga clic en OK.
12. Repita desde el paso 1 hasta el paso 11 en cada médulo Logix5000.
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Configuracion de los médulos variadores Kinetix 6000

Siga estos pasos para configurar los médulos variadores Kinetix 6000.

1. Haga clic con el botén derecho del mouse en el médulo Logix5000 que
acaba de crear, y seleccione New Module.

Se abre el cuadro de didlogo Select Module.

Module Description Wendor
2093-AMPZ Kinetix 2000, 230VAC, AM, 2,84 Cont, 5.54 Peak Allen-1
Z2093-AMPS Kinetix 2000, 230VAC, AM, 4,24 Cont, 12,74 Peak allen-l
2094-AC05-M01 Kinetix 6000, Z30VAC, 1AM, 3kw PS, 94 Cont,, 174 Peak  Allen-|
2094-AC05-MPS Kinetix 6000, 230VAC, 1AM, SkW PS, 54 Cont., 104 Peak  Allen-—

2094-AC09-M02 Kinetix 6000, Z30VAC, 1AM, &k PS, 154 Cont., 304 Peak Allen-|

Kin 0 , 1AM, 15 ont., 494 P...

2094-AC32-M05 Kinetix 6000, Z30WAC, IAM, Z3kw P3, 494 Cont., 934 P... Allen-l

2094-AM01 Kinetix 6000, Z30WAC, AM, 94 Cont,, 174 Peak Allen-I

2094-AM02 Kinetix 6000, Z30WAC, AM, 154 Cont., 304 Peak Allen-I

2094-AM03 Kinetix 6000, Z30WAC, AM, 244 Cont., 494 Peak Allen-I

2094-AM0S Kinetix 6000, Z30WAC, AM, 494 Cont., 934 Peak Allen-I

2094-AMPS Kinetix 6000, Z30WAC, AM, 54 Cont,, 104 Peak Allen-|
2094-BC01-M01 Kinetix 6000, 460%AC, TAM, 6kM PS5, 94 Cont., 134 Peak  Allen- %

| | L
Find. | AddFavorte |

By Category By Wendor Favorites ]
QK ‘ Cancel ‘ Help ‘

2. Expanda la categoria Drives y seleccione los componentes de variador
apropiados segtin corresponda a la configuracion actual de hardware.

IMPORTANTE  Para que el variador Kinetix 6000 se comunique con el mddulo de
interface Sercos (indicado por tres indicadores de estado de color verde
fijo en el médulo Sercos), es necesario usar el software RSLogix 5000,
version 11.00 o posterior, 0 la aplicacién Logix Designer.

3. Hagaclicen OK.
Se abre el cuadro de didlogo New Module.

New Module lﬁj

Type: 2034-AC16-403 Kinetix G000, 230VAC, 1AM, 15k PS, 244 Cont., 434 Peak
Wendor: Allen-Bradley

Mame: |Dfi\"9 Mode: |1 J;I

Drescription:
Fievigion: |— JZI Electronic Keying: | Compatible Keying -
Iv Open Module Properties 0K, | Cancel | Help
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4. Configure el nuevo médulo.

a. Escriba el nombre del médulo en Name.

b. Introduzca la direccién de nodo.

Establezca la direccién de nodo en el software, de manera que coincida con
la seleccidon de nodo en el variador. Consulte Configuracién de los

mddulos variadores, paso 2, en la pigina 132.

c. Seleccione el cuadro Open Module Properties.
5. Haga clicen OK.
6. Haga clic en la ficha Associated Axis.

B Module Properties: UM_SERCOS (2094 )

Generall Cormection  Associated Axes | Powerl Modulelnfol

MHode 1: |<n0ne> LI J

Node 123 [<nore> || o s

Statuz: Offline ()8 I Cancel | Apply Help

7. Haga clic en New Axis.
Se abre el cuadro de didlogo New Tag.

x
Mame: IAxiS_-] QK |
Description: ;I Cancel |

Help |
Usage: I <normal: j
Tee o (G|
Alias For: | LI
DataType:  [415_SERVD_DRIVE _|
Scope: |9 Um_sERCOS -
External IH APt j
Access: ead/vie
Style: I j
[T Corestart
[ Open &XI5_SERYO_DRIVE Caonfiguration

8. Escriba el nombre del ¢je.
AXIS_SERVO_DRIVE es la opcidn predeterminada para Data Type.
9. Hagaclic en OK.
El ¢je aparece bajo la carpeta Ungrouped Axes en el Controller Organizer.

10. Asigne su eje en Node 1.

B Module Properties: UM_SERCOS (2094 )

Generall Cormection  Associated Axes™ | Powerl Modulelnfol

Mode 1: IAxis_‘I Ll_l Mew Agis.. |

Node 123 [<nore> =] | e s

Statuz: Offline ()8 I Cancel | Apply Help
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11. Haga clic en Apply.

SUGERENCIA  Con larevision de firmware de variador 1.80 o posterior, y la aplicacién Logix

Designer o el software RSLogix 5000, version 13 o posterior, es posible
configurar el puerto de retroalimentacion de eje auxiliar como eje de
retroalimentacion solamente. Con esta funcion se puede configurar cada
inversor IAM 0 médulo AM para que aparezcan como dos ejes/nodos en el
anillo Sercos. El nodo base es el servoeje que utiliza la retroalimentacion del
motor, y el nodo base (mds 128) es un eje de retroalimentacion solamente que
usa el puerto de retroalimentacion auxiliar.

Las unidades IDM Kinetix 6000M no aceptan retroalimentacion auxiliar.

- x|

General] Connection  Associated Axes lF'ower] Module Info]

Mode 1: |AHiS_1 ﬂJ News Agis...

Mode 123  |Awis 1_Aux ] ey s

Status: Offline oK | Cancel | | Help |

El eje auxiliar (nodo 129) se configura de manera idéntica al nodo 1
haciendo clic en New Axis y creando un nuevo tag.

12. Sihizo cambios, haga clic en Apply.

13. Haga clic en la ficha Power.

=]

General | Connection | Associated Awes®  Power | Module Infa

Busz Regulator Configuration:

Additional Bus Capacitance:

Status: Offline ()8 I Cancel | Apply | Help |

14. En el menu desplegable Bus Regulator Catalog Number, seleccione la

opciodn de derivacion apropiada para su configuracion actual de hardware.

. . . Y su configuracion de hardware incluye esta opcion de .
Si sumddulo IAM esta derivacién Entonces seleccione
Resistencias de derivacion internas solamente Internal 0 <none>
Méddulo de derivacién Boletin 2094 (montado en riel) 2094-BSP2
Configurado como un médulo 1AM o
como un mddulo IAM guia de bus comtin Médulo de derivacion pasiva Boletin 1394 (conectado al médulo de
. 1394-SRxxxx
derivacion 2094-BSP2)
Méddulo de derivacion activa externa Internal 0 <none>
Configurado como médulo IAM seguidor de bus comdn @ N/D. Las derivaciones estan desactivadas en el médulo IAM seguidor CommonBus Follow

(1)  Elvariador no acepta la seleccién Internal, <none>, 2094-BSP2 0 1394-SRxxxx si el voltaje de bus de CC estd presente sin tener alimentacion trifasica conectada.
(2) Elvariador no acepta la seleccién CommonBus Follow si estd conectada alimentacién trifésica o alimentacion eléctrica de bus de CC.
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al mddulo de derivacion 2094-BSP2, verifique que esté instalado el fusible de

c Para evitar dafiar su mddulo de derivacion externa Boletin 1394 al estar cableado
230V 0 460 V apropiado antes de conectar la alimentacion eléctrica.

Consulte mas informacion en el documento Kinetix Motion Accessories
Specifications Technical Data, publicacion GMC-TD004.

IMPORTANTE  Cuando el atributo de capacidad del requlador de bus IAM se configura para
usar los modulos de derivacion Boletin 1394 0 2094, muestra la utilizacion de
la alimentacion eléctrica de derivacion total disponible (como porcentaje) en
base a la configuracion de la linea de tensién.

Consulte especificaciones sobre la alimentacién eléctrica de derivacion, asi
como ejemplos, en el documento Kinetix Motion Accessories Specifications
Technical Data, publicacion GMC-TD004.

15. Calcule la capacitancia de bus adicional, si esto corresponde a su aplicacion,
¢ introduzca el valor aqui (versién 20.00 o posterior), o consulte el

Apéndice E en la pigina 245 para establecer el pardmetro Add Bus Cap.
El campo Additional Bus Capacitance solo se aplica al médulo IAM.

IMPORTANTE  Las aplicaciones de bus comiin de CC deben calcular la capacitancia de
bus total y la capacitancia de bus adicional y establecer el pardmetro
Add Bus Cap en el médulo IAM guia. Sin embargo, se puede establecer
el pardametro como se muestra en el paso 15 o por medio del software
DriveExplorer o la aplicacion Logix Designer, como se muestra en el
Apéndice E.
Consulte el Apéndice C comenzando en la pdgina 219 para obtener
més informacién sobre cémo hacer los calculos. Consulte el Apéndice E
comenzando en la pagina 245 para obtener mds informacién sobre
como establecer el pardmetro Add Bus Cap.

16. Haga clic en OK.

17. Repita desde el paso 1 hasta el paso 10 con cada médulo AM Boletin 2094
y cada unidad IDM.
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Configuracion del grupo de control de movimiento

Siga estos pasos para configurar el grupo de control de movimiento.

1.

Haga clic con el botén derecho del mouse en Motion Groups en el
Controller Organizer y seleccione New Motion Group.

Se abre el cuadro de didlogo New Tag.

|
Name: IUM_Motion 0K |

Description: T |
Help |

Usage: I <normal:

Tupe: IBase 'l Connection...

Alias For: |

Data Type: IMDTIDN_GHDUP

uuh_lf_u\_uu Lo

Scope: |9 Um_sERCOS
External -
prmem— IF!ead.-"W'nte
Style: I

[T Corestart

[ Open MOTION_GROUP Configuration

Escriba el nombre del nuevo grupo de control de movimiento.

. Haga clic en OK.

El nuevo grupo de movimiento aparece bajo la carpeta Motion Groups.

Haga clic con el bot6n derecho del mouse en el nuevo grupo de
movimiento y seleccione Properties.

Se abre el cuadro de didlogo Motion Group Properties.

e Ul ot - [B]x)|

Axis Assighment l Attribute] Tag ]

Unazsigned: Aszsigned:
Aiz_1

Add > <-- Remove
QK | Cancel | | Help |

. Haga clic en la ficha Axis Assignment y mueva los ejes (que cre6

anteriormente) de Unassigned a Assigned.

Haga clic en la ficha Attribute y edite los valores predeterminados de la
forma adecuada para su aplicacion.

Haga clic en OK.
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Configuracion de propiedades de ejes

Las capacidades nominales de corriente pico de los médulos AM Kinetix 6000
(series A, By C) se configuran en la fibrica al 150% de la corriente continua. Es
posible programar médulos AM de 460 V (series By C) y los médulos IAM
(inversores) equivalentes, a un valor de hasta el 250% de la corriente continua del
inversor.

Consulte el Apéndice F en la pagina 251 para recalcular los valores limites de par
y de aceleracion o de desaceleracion, y péguelos en el cuadro de didlogo Axis
Properties apropiado en la aplicaciéon Logix Designer.

Siga estos pasos para configurar las propiedades de los ¢jes para retroalimentacion
del motor.

1. Haga clic con el botén derecho del mouse en un eje en Controller
Organizer y seleccione Properties.

Se abre el cuadro de didlogo Axis Properties.

D

Hurring| Hookup| Tune | Dynamics] Gains] Uuput] Limits] Ul’lset] let.&chions] Tag ]
Gereral | Mabion Plannes | Units  Diive/Motor | Motor Feadback | AusFeedback | Conversion

Amplifier Catalog Number; |2E84-AE11 EMO3 .j
Motor Catalog Number: ](mne> Change Catalog...
Loop Configuration: |F'osili0n Servo j

Diive Resolutior: 200000 Drive Courts per | Motor Rev = Calculate. .

[¥ Diive Enable Input Checking
[™ Drive Enable Input Fault
Fieal Time Az Infomation
Attribute 1:

Altibute 2

[ <ranes |
=

[<ranes

0k, | Cancel ol Help
2. Haga clic en la ficha Drive/Motor.

3. Haga clic en Change Catalog.
Se abre el cuadro de didlogo Change Catalog Number.

hange Latalog Mumbelr

Catalog Mumber:
MPL-A330P-M ok

MPL-A320P-H ~ Cancel

Help

4

MPL-4430H-H v
Filters
WVoltage F arnily Feedback Type

| <allx LJ | <allx j | <allx j

4. Seleccione el nimero de catilogo de motor adecuado para su aplicacion.

Para verificar el nimero de catdlogo del motor, consulte la placa del
fabricante del motor.

5. Haga clicen OK.
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6. En la ficha Drive/Motor, seleccione Drive Enable Input Checking.

Cuando est4 establecida (opcién predeterminada), significa que se requiere
una senal de hardware de entrada de habilitacidn de variador. Borre la
marca para retirar dicho requisito.

7. Haga clic en Apply.

8. Haga clic en la ficha Motor Feedback y verifique que la opcidon Feedback
Type mostrada sea apropiada segtin su configuracién actual de hardware.

9. Haga clic en la ficha Units y edite los valores predeterminados como
corresponda segun su aplicacion.

10. Haga clic en la ficha Conversion y edite los valores predeterminados como
corresponda seguin su aplicacion.

*2 Axis Properties - Axis_1 gl =|
Homing I Hookup I Tune I Dynamics I Gaing I Olutput I Limitz I Offset I Fault Actions | Tag |
General I IMation Planner I Units I Drive/Mator” I Motar Feedback” I Aux Feedback Carversion®
Positioning Mode: IF!Dtary 'l

. . I Dirive Countz/1.0 Pogition Units
Eonversion Censtant:  [200000.0 Based on 200000 Counts/Motar Fey

. . l— Crive Counts/Unwind
Pasition Unwind: 20nnan Based on 200000 Counts/Motar Fey

QK I Cancel | Apply | Help |

En este ejemplo se selecciona Rotary en el ment desplegable Positioning
Mode.

11. Haga clic en Apply, si hizo cambios.
12. Haga clic en la ficha Fault Actions.

e

General ] Mation Planner ] Units ] Crive/Mator” ] Motar Feedback ] A Feedback | Corwersion ]
Homing ] Hookup ] Tune ] Dynarmics ] Gaing ] Output ] Lirnits ] Offset Fault Actions l Tag
| J Set Cugtom Stop Action... ‘
Crive Thermal: |Disable Crive ~|
Motar Thermal: Disable Drive [ i
Feedback Moise: |Status Only Mame |Value |Un'rts |Type |
Fecifadl Shutdown StoppingTorgue 281 2458 % Rated REAL
StoppingTimeLimit 100 = REAL
Position Error: Dizable Drive| | BrakeEngageDelay Time 00|= REAL
BrakeReleaseDelayTime 00|s REAL
| ResistiveBrakeContactDelay 00|s REAL
Phase Loss:
aze Logs: Shutdown Close | Cancel | Help |
QK. | Cancel | Apply | Help |

13. Haga clic en Set Custom Stop Action.

El cuadro de didlogo Custom Stop Action Attributes se abre y le

permite establecer los tiempos de retardo para los servomotores y para
los médulos RBM.
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14. Configure tiempos de retardo.

a. Escriba el valor para Brake Engage Delay Time.
b. Escriba el valor para Brake Release Delay Time.

c. Escriba el valor para Resistive Brake Contact Delay
(rango de 0 1000 ms).

SUGERENCIA  Consulte los tiempos de respuesta de freno de motor recomendados en el

documento Kinetix Rotary Motion Technical Data, publicacion GMC-TD0O1.

El tiempo de retardo recomendado para los médulos RBM 2090-XB33-xx y

2090-XB120-xx es de 71 ms.

d. Haga clic en Close para cerrar el cuadro de didlogo Custom Stop Action

Attributes.

15. Haga clic en Apply.

16. Repita desde el paso 1 hasta el paso 15 con cada médulo AM Boletin 2094.

Siga estos pasos para configurar las propiedades de los ejes auxiliares, Auxiliary Axis.

IMPORTANTE Las unidades Kinetix 6000M IDM no aceptan retroalimentacion auxiliar.

1. Haga clic con el botén derecho del mouse en un eje auxiliar en Controller

Organizery seleccione Properties.

Se abre el cuadro de didlogo Axis Properties en la ficha General.

Si un eje estd asociado al nodo de ¢je auxiliar, establezca la configuracion
del eje en la ficha General del cuadro de didlogo Axis Properties en

Feedback Only.
® L [B]x]|
Homing ] Hookup ] Fault &ctions ] Tag ]
General l Mation Planner ] Units ] Drive/Mator ] Motar Feedback ] Aux Feedback ] Conversion ]
Aziz Configuration: Feedback Orly  +
I otion Group: |UM_M0ti0n j J
Azsociated Module:
Module: |Drive j
Module Type: Bl 2034401503
Mode: 129 [Auiliary] -
QK | Cancel Help
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2. Haga clic en la ficha Drive/Motor.

La ficha Drive/Motor muestra el amplificador que se estd usando, y Loop
Configuration muestra Aux Feedback Only. Esta es la tnica opcidn si el
amplificador estd usando el nodo primario para la configuracién servo

(motor).
ds Prop Axis_1_Aux L]
Homing ] Hookup | Fault Actions ] Tag ]
General Mation Planner ] Units Dirive/Matar l Motar Feedback ] Aux Feedback ] Conversion ]
Amplifier Catalag Mumber: |2DS4-AE‘I 503 j
Loop Configuration: |Aux Feedback Only j

Drive Resolution: 200000 Drive Counts / |Aux Rev - Calculate. .

Iv Drive Enable Input Checking
[ Drive Enable Input Fault

- Real Time &xis Information

Attribute 1: | <hones j

Aftribute 2: | <hohes j

QK | Cancel | Help

3. Haga clic en la ficha Aux Feedback.

Axis Propertie A A

NEIELTOREILES . ANIE. L X E
Homing ] Hookup ] Fault Actions | Tag ]

General Mation Planner ] Units ] Crive/Mator ] Motar Feedback A Feedback l Conversion ]

Feedback Type: SRk X

Cycles: 1024 per Fev -
Interpolation Factor: 2048
Feedback Resolution: 2097152 Feedback Counts per Rev

QK | Cancel | | Help

IMPORTANTE Laficha Aux Feedback debe configurarse segin el tipo de
retroalimentacion auxiliar que se esté usando. En este ejemplo se usa
un dispositivo de retroalimentacion SRM.

4. En el ment desplegable Feedback Type, seleccione el tipo de

retroalimentacion apropiado para su motor de retroalimentacion auxiliar.

5. Haga clicen OK.
6. Verifique su programa Logix5000 y guarde el archivo.

Descargue el programa

Después de completar la configuracion Logix5000 se debe descargar el programa

al procesador Logix5000.
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Aplicacion de
alimentacion

al variador

Este procedimiento supone que se ha cableado y configurado el sistema

Kinetix 6000 (con o sin el médulo LIM) y su médulo de interface Sercos.

después de desconectar la alimentacion de entrada. Antes de trabajar en el

2 ATENCION: Los condensadores de bus de CC pueden retener voltajes peligrosos

variador, mida el voltaje del bus de (C para comprobar que haya alcanzado un
nivel sequro o espere el intervalo de tiempo completo que se indicaen la
advertencia en la parte frontal del variador. Ignorar esta precaucion puede
producir lesiones corporales graves o incluso la muerte.

Consulte el documento Line Interface Module Installation Instructions,
publicacién 2094-IN00S, cuando resuelva problemas mediante los indicadores de

estado del mddulo y para ubicar los disyuntores, conectores e indicadores de

estado del médulo LIM.

Consulte el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de
variadores y motores, publicacién 2094-UM003, para conocer las ubicaciones de
los conectores y al resolver problemas mediante los indicadores de estado del
modulo IPIM y de la unidad IDM.

Siga estos pasos para conectar la alimentacion eléctrica al sistema de variadores

Kinetix 6000.

1. Desconecte la carga del motor.

ATENCION: Para evitar lesiones personales o dafios al equipo,
desconecte la carga del motor. Asegurese de que ningdn motor esté

acoplado a nada cuando aplique alimentacién eléctrica por primera vez

al sistema.

2. Determine la fuente de la alimentacidn eléctrica de control.

Si la alimentacion de control | Haga lo siguiente

1.

Verifique que (B1, (B2 y (B3 estén en posicion OFF.

2. Conecte alimentacion eléctrica de entrada trifasica al conector de
Se surte desde linea de VCA del médulo LIM.
un mddulo LIM 3. Establezca (B3 en la posicion ON.
4. Establezca (B2 en la posicion ON.
5. Vaya al paso 3 principal.
1. Conecte alimentacion de control (95...264 VCA) al modulo IAM
No se surte desde un
f (conector CPD).
médulo LIM

. Vaya al paso 3 principal.

3. Observe el indicador de estado de alimentacién eléctrica de 16gica de

moédulo IAM/AM.

Indicador de estado

N —
de fallo de siete segmentos —®1 12 U

Indicador de estado
T de alimentacion eléctrica de ldgica
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Si el indicador de alimentacion eléctrica _—
de légica estd @ Haga lo siguiente
ENCENDIDO Vaya al paso 4.
1. Revise las conexiones de alimentacion de control.
No ON .
2. Vuelva al paso 2 principal.

(1)  Sisusistema de variadores 2094 incluye un sistema IDM Kinetix 6000M, observe el indicador de estado de variador y

verifique que esté encendido.

4. Determine la fuente de la alimentacién eléctrica de entrada trifasica.

Si su alimentacion

trifasica Haga lo siguiente

Se surte desde

un médulo LIM cada eje sea 0 volts.

1. Establezca (B1 en la posicion ON.
2. Verifique que la sefial de entrada de habilitacién de hardware (I0D-2) para

Retire la conexién entre [0D-1 e I0D-2, si existe alguna. m
3. Vaya al paso 5 principal.

No se surte desde un 2.

madulo LIM cada eje esté a 0 volts.

1. Conecte alimentacion de entrada 195...265 VCA (230 V) 0 324...528 VCA
(460V) al modulo IAM (conector IPD).

Verifique que la sefial de entrada de habilitacion de hardware (I0D-2) de

Retire la conexidn entre [0D-1 e 10D-2, si existe alguna. m
3. Vaya al paso 5 principal.

(1) Laentrada de habilitacion de hardware de las unidades IDM esta en el mddulo IPIM.

5. Observe el indicador de estado de fallo del médulo IAM/AM.

Elindicador de estado parpadea la direccién de nodo Sercos y luego alterna
fases de anillo hasta llegar a la configuracién final (fase 4).

Indicador de estado de fallo de IAM/AM

Estado

Haga lo siguiente

Alternando activamente (fase 0)

El variador estd buscando un anillo Sercos cerrado. Espere hasta
la fase 1 o realice la accion correctiva hasta llegar a la fase 1.

Revise las conexiones de fibra dptica.

Muestra un 1 de manera fija (fase 1)

El variador estd buscando nodos activos. Espere hasta lafase 2 o
realice la accidn correctiva hasta llegar a la fase 2.

Verifique el direccionamiento de nodos.

Muestra un 2 de manera fija (fase 2)

El variador esté configurando nodos de comunicacion. Espere

hasta la fase 3 o realice la accion correctiva hasta llegar a la fase 3.

Verifique la configuracion programada de variador
y de motor contra el hardware instalado.

Muestra un 3 de manera fija (fase 3)

El variador esté configurando pardmetros especificos para el
dispositivo. Espere hasta la fase 4 o realice la accion correctiva
hasta llegar a la fase 4.

Verifique el nimero de catdlogo del motor contra
la seleccion.

Muestra un 4 de manera fija (fase 4)

El variador estd configurado y activo.

Vaya al paso 6.

Una E parpadeante sequida de dos nimeros

El variador presenta un fallo.

Vaya a Cddigos de error del sistema de variadores
Kinetix 6000 en la pagina 163.

(1) Se puede obtener informacion de diagndstico del mddulo resaltando el nombre del médulo en la aplicacion Logix Designer. El error Pseudo Key Failure generalmente indica que la
seleccion del motor no coincide con el motor instalado.

152

6. Observe los indicadores de estado situados en la parte frontal del médulo

IAM/AM.

Consulte las tablas de resolucion de problemas de los indicadores de estado
Drive, Comm y Bus en Indicadores de estado del médulo IAM/AM en la
pagina 168. Consulte los indicadores de estado del médulo IPIM y la
unidad IDM en las tablas de resolucién de problemas en el Manual del
usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de variadores y motores,

publicacién 2094-UMO003.

Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/um/2094-um003_-es-p.pdf

Configuracién y puesta en marcha del sistema de variadores  Capitulo 6

7. Observe los tres indicadores Sercos en el médulo Sercos Logix5000.

Tres indicadores Sercos Estado Haga lo siguiente

. ) I Espere por el color verde fijo en los
Rojo y verde parpadeante Estableciendo comunicacién tres indicadores.
Verde fijo Comunicacién lista Vayaa Prueba y ajuste de los ejes

enla pdgina 153.

Consulte el manual de Logix5000
apropiado para obtener
instrucciones especificas y
resolucion de problemas.

Verde y rojo no parpadeantes/

verde no fijo Mddulo Sercos en fallo

Prueba y ajuste delos ejes Estos procedimientos suponen que se ha configurado el variador Kinetix 6000 y el
modulo de interface Sercos Logix5000, y que ha conectado la alimentacién
eléctrica al sistema.

Para obtener ayuda sobre el uso de la aplicacion Logix Designer en lo referente a la
prueba y el ajuste de los ejes con los médulos ControlLogix, CompactLogix o
SoftLogix Sercos, consulte Recursos adicionales en la pagina 12.

Pruebe los ejes

Siga estos pasos para probar los ¢jes.

1. Compruebe que se ha retirado la carga de cada eje.

2. Haga clic con el botén derecho del mouse en la carpeta Motion Group y
seleccione Properties.

Se abre el cuadro de didlogo Axis Properties.

xis Properties - Axis_1

Dynamics I Gaing I Outpuit I Lirnits I Offset I Fault Actions | Tag I
General I Uriits I Conversion I Dirive: I Mator/Feedback I Huorming Haokup® | Tune

Test Increment: |2-D Revs Test Marker... |
Drrivve Polarity: I Pasitive * l Test Feedback... |

Test Command & Feedback. ..

DAMGER: These tests may cause asiz motion with the controller in
program mode. Modifying polarity determined after executing the Test
Command & Feedback test may cauze axiz runaway condition.

o

ak. I Cancel Apply Help

3. Haga clic en la ficha Hookup.
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4. Escriba 2.0 como el nimero de revoluciones para la prueba u otro nimero
mds apropiado para su aplicacion.

Esta prueba Realiza esta prueba

0 Verifica la capacidad de deteccion del marcador mientras
Test Marker usted hace girar el eje del motor.

Verifica que las conexiones de retroalimentacién estén
Test Feedback " correctamente conectadas mientras usted hace girar el eje del
motor. También permite definir la polaridad.

Verifica que las conexiones de alimentacion y

retroalimentacion estén correctamente conectadas mientras
Test Command & Feedback usted ordena que gire el motor. También permite definir la
polaridad.

(1)  Sivaa probar el motor con el freno, active el circuito del freno para liberar el freno antes de la prueba.

5. Aplique la sefial de entrada de habilitacién de hardware (IOD-2) para el ¢je
que esté probando.

ATENCION: Para evitar lesiones personales o dafios al equipo conecte la
sefial ENABLE de 24 V (I0D-2) solo al eje que esté probando.

IMPORTANTE Laentrada de habilitacion de hardware, Hardware Enable, de las
unidades IDM esta en el modulo IPIM.

6. Haga clic en la prueba descada (Marker/Feedback/Command &
Feedback) para verificar las conexiones.

Se abre el cuadro de didlogo Online Command. Siga las instrucciones de
prueba que aparecen en la pantalla. Cuando la prueba concluye
correctamente, Command Status cambia de Executing a Command

Complete.

Online Command - Encoder Test
Command Status: Command Complete oK

Move axiz manually in positive direction. Stop
ait for command to complete.

Check for emors if command fails.

ddd.

Help

7. Haga clicen OK.

Se abre el cuadro de didlogo Online Command — Apply Test (pruebas
Feedback y Command & Feedback solamente). Cuando la prucba
concluye correctamente, Command Status cambia de Executing a
Command Complete.

Online Command - Apply Test

Command 5tatus: Command Complete oK.

it for command to complete. Stop
Check for erors if command Fails.

Help

dild.

8. Haga clicen OK.
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9. Determine si la prueba se realizé correctamente.

Si

Haga lo siguiente

La prueba se realizd correctamente, se abre este cuadro de didlogo. 1. Haga clicen OK.

& Apply test completed successfully. Feedback polarity has been updated.

2. Retire la sefial de entrada de habilitacién de hardware”
(10D-2).

3. Vaya a Ajuste los ejes en la pagina 155.

ok |

La prueba fallg, se abre este cuadro de didlogo. 1. Haga dlicen OK.
2. Verifique que el indicador de estado de bus esté en color
RSLogix 5000 verde fijo durante la prueba.
3. Verifique que la sefial de entrada de habilitacién de hardware"
Test command cannot be completed. _ H i &
Command timed out. Test Increment maybe to large. (|0D 2) e apllque al €jeque este PI:Ot)'andO. X
4. Verifique la constante de conversion introducida en la ficha
Conversion.

Ok, Help

5. Regrese al paso 6 principal y ejecute la prueba nuevamente.

Y

La entrada de habilitacion de hardware de las unidades IDM esta en el mddulo IPIM.

Ajuste los ejes

La funcién Load Observer (disponible con el firmware de variador revisién 1.124
o posterior) puede proporcionar un buen rendimiento sin tener que ajustar los
ejes. Al usar la funciéon Load Observer con ganancias de autoajuste puede
maximizar el rendimiento del sistema. Consulte el Apéndice D comenzando enla
pdgina 227 para obtener mas informacidn sobre la funcién Load Observer.

Siga €stos pasos para ajustar los gjes.

1. Compruebe quc lOS CjCS quc sc€vana ajustar no tengan carga.

ATENCION: Para reducir la posibilidad de una respuesta impredecible
del motor, primero ajuste el motor con la carga retirada y sequidamente
vuelva a acoplar la carga y repita el procedimiento de ajuste para
obtener una respuesta operativa precisa.

2. Hagaclic en la ficha Tune.

% Axis Properties - Axis_1 ; alglil

General | Motion Planner | Urds | Drive/Motar | Motar Feedback | AuxFeed:ackl Corrversion |
Homing | Hookup  Tune | Dynamics | Gains | Outpeut | Limits | Ofiset | Faukactions | Tag

Tranvel Limit: 0.0 Pasition Units L TiLinin
Speed 0.0 Position Units/s / DANGER: This tuning
4 ] procedure may cause axis
= miobon wth the controller
Torque/Force:  |100.0 % Rated melbatioty
Dirsction:

I~ Position Error Integrator [~ Veelocity Enor Integrater [~ Friction Compensation

I~ Velocity Feedforward [ Accelesation Feedforward [ 1o [ffset
I Dutput Filter
oK I Cancel 5 [[ He
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3. Escriba los valores para Travel Limit y Speed.

En este ejemplo, Travel Limit = 5y Speed = 10. El valor real de las unidades
programadas depende de la aplicacion.

4. En el ment desplegable Direction, seleccione un ajuste.
El valor predeterminado es Forward Uni-directional.

5. Seleccione los cuadros de la ficha Tune segtin lo apropiado para su
aplicacion.

6. Aplique la senal de entrada de habilitacién de hardware (IOD-2) para el eje
que esté ajustando.

ATENCION: Para evitar lesiones personales o dafios al equipo, conecte
la sefial ENABLE de 24 V (10D-2) solo al eje que esté ajustando.

IMPORTANTE La entrada de habilitacion de hardware, Hardware Enable, de las
unidades IDM esta en el mddulo IPIM.

7. Haga clic en Start Tuning para realizar un autoajuste del ¢je.

Se abre el cuadro de didlogo Online Command - Tune Servo. Cuando la
prueba concluye correctamente, Command Status cambia de Executing a
Command Complete.

Online Command - Tune Servo

Command Status: Command Complete oK

ait for command to complete after azis motion. Stop
Check for emors if command fails.

il

Help

8. Hagaclic en OK.
Se abre el cuadro de didlogo Tune Bandwidth.

Tune Results |

Position Loop Bandwidth: |24-20288? Hertz
Load Inertia R atio: IU-D Load Inertia/Maotar Inertia

H the maximum bandwidth. Increasing the bandwidth may

'E DAMGER:The Bandwidth determined by the tune process iz
cauze loop instability.

QK | Cancel | Help |

Los valores de ancho de banda (Hz) reales dependen de su aplicacion 'y
pueden requerir ajuste una vez que el motor y la carga estén conectados.

9. Registre sus datos de ancho de banda para referencia futura.
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10. Haga clic en OK.

Se abre el cuadro de didlogo Online Command — Apply Tune. Cuando la

prueba concluye correctamente, Command Status cambia de Executing a

Command Complete.

Online Command - Apply Tune

Command Status: Command Complete

oK

ait for command to complete.
Check for emors if command Fails.

11. Haga clic en OK.

Stap

Help

didld.

12. Determine si la prueba se realizé correctamente.

Si

Haga lo siguiente

La prueba se realizé correctamente, se abre este cuadro de dialogo.

RSLogix 5000 x|

Apply tune completed successfullp. Tune dependent attibutes have been updated.
Refer ta Help for a list of dependert attributes.

ok |

1.
2.

Haga clicen OK.

Retire la sefial de entrada de habilitacion de hardware ("
(10D-2) aplicada anteriormente.

. Vayaal paso 13.

La prueba falld, se abre este cuadro de diélogo.

R5Logix 5000
Tune command cannot be completed.
Command timed out.
Ok, Help
Error 16382-0

. Haga clicen OK.
. Ajuste la velocidad del motor.
. Para obtener més informacion, consulte el manual del

usuario del médulo de control de movimiento Logix5000 que

corresponda.

. Vuelva al paso 7 y repita la prueba.

(1) Laentrada de habilitacion de hardware de las unidades IDM esta en el mddulo IPIM.

13. Repita Prueba y ajuste de los ejes para cada eje.
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Configuracion de los

parametros de variador
y variables del sistema

158

Esta seccién proporciona informacién para obtener acceso y cambiar parametros
que son accesibles mediante la aplicacién Logix Designer.

IMPORTANTE No es posible obtener acceso a los pardmetros de variador para el sistema

IDM Kinetix 6000M mediante el médulo HIM o el software DriveExplorer.

Herramientas para cambiar parametros

Puede obtenerse acceso a la mayoria de los pardmetros mediante la aplicacién
Logix Designer. Las alternativas incluyen el software DriveExplorer y el médulo
de interface de operador (HIM) compatible con DPI.

Tabla 98 - Software para cambiar parametros

Método Descripcion N.° de cat. Revision de firmware
Software DriveExplorer @ 9306-4EXPO2ENE 2.01 o posterior
Software (" ~
ég;,ﬁgﬁ,rme" seriea 1203-5SS (serie B) 3.004 o posterior
Modulo HiM ©) LCD de Hiktotalmente 20-HIM-A3 N/D

(1) Consulte Establecimiento del pardmetro Additional Bus Capacitance en la pagina 223 para obtener mds informacién sobre cémo
cambiar los valores de los parametros mediante el software DriveExplorer y el adaptador 1203-SSS.

(2) Consulte instrucciones en el documento DriveExplorer Getting Results Manual, publicaciéon 9306-GR001.

(3) Los nimeros de catélogo compatibles incluyen todos los 20-HIM-Ax.

Cambio de pardmetros por medio del software DriveExplorer

Para navegar con el software DriveExplorer, consulte el cuadro de didlogo de
ejemplo a continuacién. En este ejemplo, la carpeta del grupo IAM I/O esta
abierta, el grupo de parametros Analog Outputs esta seleccionado y los elementos
del pardmetro se muestran en el cuadro a la derecha.

IMPORTANTE Los pardmetros son de solo lectura cuando el anillo Sercos estd activo.

Usted debe interrumpir el anillo Sercos para cambiar los parametros.
Para guardar los cambios, realice la accion guardar en memoria no volatil
(NVS) antes de desconectar y volver a conectar la alimentacion eléctrica.

Figura 84 - Ejemplo de software DriveExplorer

&2 DriveExplorer Beta [_ O]

Fil= Edit Explore pActionz Help

DS/ 2n& g e s &

El- Devices 5 | N:P.P# | Mame | Walue
=+ Node 1: - 20940 SERVO = 10681 Analut Chl Selec 40
B-0.-2094D SERVO  Config 0000 ¥ 1:0682 Analut Chl Gain 0.0060
- 1AM 1 R 1:0982 Analut Chl Yalue 0.0000
&M 1 Diags ¥ 1:0633 Analut Ch2 Sel_ec: a4
i 1: 0.EE4 Analut Ch2 Gain 0.7000
G- AM 1 Group 1:0.983 Anallut Ch2 Yalue 0.0000

B 140 &M 1 Group

| L. Digital Outputs
- Digital Inputs
g Outputs
- Diagnostics
- SCAMp Data In

SCAMp Data Out
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Configuracién y puesta en marcha del sistema de variadores  Capitulo 6

Cambio de pardmetros con el médulo HIM

Al usar el médulo HIM para monitorear o cambiar pardmetros, use las flechas
hacia arriba y hacia abajo (A y V) para llegar a las selecciones. Consulte las
instrucciones incluidas con su médulo HIM para obtener mds informacién.

Siga estos pasos para monitorear o cambiar los pardmetros con el médulo HIM.

1.
2.

4.
S.

Seleccione el pardmetro y presione «I.
Seleccione I/O AM1 Group (para el médulo IAM) y presione .
Seleccione Analog Outputs y presione «.

a. Analog Output 1 aparece en la pantalla, presione .

b. Para Analog Output 2 use las flechas para seleccionar y presione .
Presione Sel.

Introduzca el nimero del pardmetro y presione .

Monitoreo de las variables del sistema con puntos de prueba
analdgicos

Hay dos puntos de prueba de salida analdgica de salida a los que se puede obtener
acceso desde el conector IOD de 26 pines en los médulos IAM y AM.

Tabla 99 - Conector de E/S (10D) de 26 pines del IAM/AM

Pinde 10D | Descripcion Sefial

23 Salida analdgica 0 DACO

24 Comiin de salida analdgica DAC_COM
25 Salida analdgican.o 1 DACT

26 Comiin de salida analdgica DAC_COM

Figura 85 - Orientacion de pines para conector de E/S (10D) de 26 pines

— Pin9

— Pin1

Consulte Salidas anal6gicas en la pagina 68 para ver las especificaciones de las
sefales.
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Capitulo6  Configuracién y puesta en marcha del sistema de variadores

Los pardmetros comienzan con una variable para identificar un ¢je especifico por
numero de ranura, como sigue:

o Moddulo IAM = 0 para pardmetros 0...999

o l.er médulo AM = 1 para pardmetros 1000...1999

e 2.°mddulo AM = 2 para pardmetros 2000...2999 y asi consecutivamente
o 7.°moédulo AM =7 para pardmetros 7000...7999

Tabla 100 - Monitoreo de variables del sistema

salida Parametro de control Parametro de escala

analégica Niimero de parametro" | Valor predeterminado (" | Numero de parametro " | Valor predeterminado
1 X681 x40 X682 0.0060

2 X683 xx84 X684 0.1000

(1) x=nlmero de ranura

El valor introducido en Scale Parameter escala la salida analégica de modo que se
pueda obtener una lectura de escala total del pardmetro especifico para los valores
o para el rango dindmico que se vaya a probar.

Para las especificaciones de escalado lineal, consulte la tabla en la pdgina 68.

Tabla 101 - Monitoreo de variables dinamicas del sistema

Atributo Numero de parametro m
Retroalimentacién de velocidad xx40
Velocidad comandada xx36
Retroalimentacion de par x84
Par comandado xx80

(1)  x=ndmero de ranura.
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Chpﬂukwjr

Resolucion de problemas del sistema de
variadores Kinetix 6000

Este capitulo proporciona tablas de resolucion de problemas de los componentes
de los sistemas Kinetix 6000.

Tema Pagina
Precauciones de sequridad 161
Interpretacién de los indicadores de estado 162
Anomalias generales del sistema 17
Comportamiento ante fallo de variador/Logix5000 173

Precauciones de Observe estas precauciones de seguridad durante los procedimientos de

. resolucién de problemas del variador Kinetix 6000.
seguridad P

ATENCION: Los condensadores de bus de CC pueden retener voltajes peligrosos
después de desconectar la alimentacién de entrada. Antes de trabajar en el
variador, mida el voltaje del bus de CC para comprobar que ha alcanzado un
nivel sequro o espere el intervalo de tiempo completo que se indicaen la
advertencia de la parte frontal del variador. Ignorar esta precaucion puede
producir lesiones corporales graves o incluso la muerte.

ATENCION: No trate de neutralizar o anular los circuitos del variador que
presenten fallos. Debe determinar la causa del fallo y corregirlo antes de
intentar hacer funcionar el sistema. Si no se corrige el fallo, pueden producirse
lesiones personales y/o dafios al equipo como resultado de un funcionamiento
incontrolado de la maquina.

(osciloscopio) que se utiliza en la resolucion de problemas. Si el equipo de

2 ATENCION: Proporcione una conexion a tierra para el equipo de prueba
prueba no estd conectado a tierra, pueden producirse lesiones personales.
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Capitulo7  Resolucion de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Interpretacion de los
indicadores de estado

162

Consulte las siguientes tablas de resolucién de problemas para identificar los
fallos, las posibles causas y las acciones adecuadas para eliminar el fallo. Si el fallo
persiste después de tratar de resolverlo, comuniquese con su representante de
ventas de Rockwell Automation para solicitar asistencia.

Codigos de error del sistema IDM Kinetix 6000M

El médulo IAM informa sobre un solo fallo IPIM genérico cada vez que se
produce un fallo en cualquier IPIM en el mismo backplane que el médulo IAM.
Todos los fallos IPIM producen que se abra un contactor. El tag de ¢je Logix5000
para este fallo es IPIMFault.

El médulo IPIM no es un dispositivo Sercos, por lo que el médulo IAM informa
sobre cualquier fallo de médulo IPIM al subsistema de movimiento Logix5000.
Los fallos IPIM se restablecen mediante un restablecimiento del fallo en el médulo
IAM. Al emitirse un comando de restablecimiento de fallo para el médulo IAM
también se genera un restablecimiento de fallo para todos los médulos IPIM en el
mismo backplane que el IAM. La informacién detallada acerca del estado de fallo
del IPIM puede obtenerse mediante mensaje al médulo IAM.

La conexién del médulo IPIM dentro del entorno Logix5000 como un
dispositivo EtherNet/IP no inhabilita la generacién de informes de fallo mediante
el médulo IAM. Solamente la generacion de informes sobre fallos de IAM
permite que el subsistema de movimiento Logix5000 realice acciones basadas en
el estado de fallo de médulos IPIM. Los fallos en médulos IPIM también son
informados mediante la conexién Ethernet. Sin embargo, los fallos de IPIM
deben restablecerse mediante una instruccién de restablecimiento de fallo al
moédulo IAM. La integracién del médulo IPIM en el entorno Logix5000
mediante la red EtherNet/IP proporciona capacidades adicionales que se pueden
seleccionar para aprovechar su programa.

Consulte el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de

variadores y motores, publicacién 2094-UMO003, para obtener mds informacién
sobre la resolucién de problemas del sistema de variador-motor IDM.
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Resolucién de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Capitulo 7

Codigos de error del sistema de variadores Kinetix 6000

La siguiente lista de sintomas problemdticos (sin mostrar cédigos de error) y fallos
con c6digos de error asignados estd diseniada para ayudarle a resolver anomalias.

Cuando se detecta un fallo, el indicador de estado LED de siete segmentos
muestra una E seguida del c6digo de error de dos digitos parpadeante, un digito a
lavez. Esto se repite hasta que se resuelve el codigo de error.

Tabla 102 - Cédigos de error del indicador de estado de siete segmentos

Codigo
de error

Mensaje de fallo — Logix
Designer (HIM)

Anomalia o sintoma

Posible causa

Posible resolucion

No se muestra cédigo de error

Indicador de alimentacién
eléctrica (PWR) no encendido

No hay alimentacion de CA ni alimentacion de
I6gica auxiliar.

Verifique que la alimentacion de CA de control
esté conectada al sistema Kinetix 6000.

Mal funcionamiento de la fuente de
alimentacion eléctrica interna.

Llame a su representante de ventas de Rockwell
Automation para devolver el mddulo para
reparacion.

El motor salta cuando se
habilita inicialmente

Error de cableado de motor.

« Revise el cableado del motor.

« Ejecute la prueba de conexion en la aplicacién
Logix Designer.

Se selecciond el motor incorrecto.

Verifique que se haya seleccionado el motor
correcto.

E/S digitales no funcionan

La fuente de alimentacion de E/S esta

Verifique las conexiones y la fuente de

correctamente desconectada. alimentacion de E/S.
BusUndervoltage Fault . : A Llame a su representante de ventas de Rockwell
E00 J 22 (:Ieitr?\%?sl:)rr] Ff,léSB'ble fundido Fusible quemado. Automation para devolver el mddulo para
(Blown fuse) reparacion.
+ Opere dentro (no sobre) del valor de par
« Alta temperatura ambiente para el motor continuo nominal para la temperatura
y/o ambiente de 40 °C (104 °F) como méaximo.
« (orriente excesiva. « Baje la temperatura ambiente, aumente el
E04 MotorOvertemp Fault Se dispard el interruptor enfriamiento del motor.
térmico del motor -
(Motor Overtemp) Error de cableado de motor Revise el cableado del motor en el conector MF
’ del médulo IAM/AM.
Seleccion incorrecta de motor. Verifique que se haya seleccionado el motor
correcto.
. Verifique la continuidad del cable de alimentacion
(ables de motor cortocircuitados. eléctrica y del conector del motor.
Desconecte los cables de alimentacion eléctrica
Bobinado de motor cortocircuitado del motor. Si tiene dificultad para hacer girar el
internamente. motor manualmente, considere reemplazar el
motor.
+ Compruebe si hay rendijas de ventilacién
_— ) obstruidas o un ventilador defectuoso.
Kinetix 6000 La temperatura del variador es ) -
demasiado alta. + Asegurese dequeel e.nf_rlamle.nto no resulte
Laautoproteccién del médulo restringido por espacio insuficiente alrededor
Drived Fault de alimentacion eléctrica de la unidad.
riveOvercurrent Faul inteli indi
E05 inteligente (IPM) indica una « Verifique que la temperatura ambiente no sea

(Power Fault)

condicion de fallo mayor
relacionado con la
alimentacion eléctrica.

Operacion por arriba de la capacidad nominal
de alimentacién eléctrica continua y/o de las
clasificaciones ambientales del producto.

demasiado alta.

« Hagalo funcionar dentro de la potencia
nominal continua.

+ Reduzca las tasas de aceleracion.
« Reduzca las tasas de desaceleracion.

Kinetix 6000 El variador tiene un cortocircuito,
sobrecorriente o un componente con fallo.

Desconecte todas las conexiones de alimentacion
eléctrica y del motor, y realice una comprobacion
de continuidad desde el bus de CC hasta las
salidas U, Vy W del motor. Si hay continuidad,
verifique que no haya algun filamento de alambre
entre dos terminales o envie el variador para que
sea reparado.
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Capitulo 7

Resolucion de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Tabla 102 - Codigos de error del indicador de estado de siete segmentos (continuacion)

Codigo

Mensaje de fallo — Logix

de error | Designer (HIM) Anomalia o sintoma Posible causa Posible resolucion
El eje se movié més allé de los » Compruebe el cableado.
F06 HardOvertravel Fault limites de desplazamiento La entrada de sobrecarrera dedicada esta « Compruebe el perfil de movimiento.
(+/- Hard Overtravel) fisico en direccion positiva/ | inactiva. « Verifique la configuracion de ejes en el
negativa. software.
MotFeedbackFault _ o . « Verifique el cableado del encoder del motor.
E07 Motor Feedback L El cableado de retroalimentacidn estd abierto, en cortocircuito o desconectado. | « FEjecute la prueba de conexion en la aplicacion
(Motor Feedback Loss) Logix Designer.

« Verifique el nivel de voltaje de la alimentacion

de CA de entrada.
Con alimentacion eléctrica » Revise la fuente de alimentacion de CA para
trifésica presente, el voltaje determinar si la alimentacion presenta breves
de bus de (Cesta por debajo interrupciones o si hay una caida de voltaje de
de los limites. - Elvoltaje de bus de (C para el sistema de la linea.
£09 BusUndervoltage Fault 460V esta por debajo de 275 V. « Instale una fuente de alimentacion el¢ctrica
(Bus Undervoltage) « Elvoltaje de bus para el sistema de 230 V. ininterrumpible (UPS) en la entrada de CA.
El voltaje de bus de (C cayé esta por debajo de 137V
por debajo del limite de
voltaje insuficiente mientras Inhabilite el eje sequidor antes de desconectar la
un eje en la linea de tension alimentacion eléctrica.
del médulo sequidor estaba
habilitado.
Regeneracion excesiva de alimentacion
eléctrica.
] + Cambie el perfil de movimiento o la
Cuanﬁo el motor es ac/a.onado por una fuente desaceleracién.
de alimentacion mecdnica externa, puede « Use un sistema mayor (motor y variador
regenerar demasiada energia pico a través de la Kinetix 6000)
i : ; fuente de alimentacion eléctrica del variador. . o
£10 DriveOvervoltage Fault | F| voltaje de bus de (Cesta ; « Instale el modulo de derivacion.
Bus Overvol sobre los limites El sistema no guarda sus valores
(Bus Overvoltage) ) automdticamente cuando ocurre una
sobrecarga.
« Elvoltaje de bus para el sistema de 460 V
estd por arriba de 820V Verifique que la entrada se encuentre dentro de
« Elvoltaje de bus para el sistemade 230V | especificaciones.
estd por arriba de 410V
« Verifique el cableado Hall en el conector MF
MotFeedbackFault El estado de las entradas de . del modulo IAM/AM.
En retroalimentacion de Halles | Conexiones incorrectas. . . -
(Illegal Hall State) incorrecto. » Verifique la fuente de alimentacién de 5 V al
' encoder.
Softovertravel Fault o A . . - « Compruebe el perfil de movimiento.
E16 La posicion de eje ha excedido el ajuste de software méximo. « Verifique que los valores de sobrecarrera sean
(+/- Software Overtravel) correctos
OverspeedFault La velocidad del motor ha excedido el 150% de la velocidad nominal maxima. El | | pavise los cables para determinar si hav ruido.
E18 P punto de disparo a 100% es indicado por el menor de los limites de velocidad de Revise el ai P y
(Overspeed Fault) usuario o por la velocidad base nominal del motor. * Reviseelajuste.

» Aumente la ganancia de prealimentacion.

+  Aumente el tiempo o el limite de error de
seguimiento.

PositionErrorFault . j icio
E19 Se excedid el limite de error de posicion. COWPTUEbe e! ajust.e del Ie?zo de posicidn.
(Follow Error) » Verifique el dimensionamiento del sistema.

« Verifique que la integridad mecénica del
sistema esté dentro de los limites
especificados.

+ Utilice cables blindados con pares trenzados.

. « Encamine la retroalimentacion alejandola de
£20 MotFeedbackFault Error de estado de encoder de | El encoder de motor encontrd una transicion pos?bles fuentes?jae ruidoa 6n alejandola d
motor ilegal. o .
(Mtr Fdbk AQB) 9 + Compruebe las conexiones a tierra del sistema.
+ Reemplace el motor/encoder.
AuxFeedbackFault . L Lo . .
E21 (Aux Feedback Comm) No se ha establecido comunicacion con un encoder inteligente. Verifique el cableado del encoder auxiliar.
ux Feedback Comm
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Resolucién de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Capitulo 7

Tabla 102 - Codigos de error del indicador de estado de siete segmentos (continuacion)

Codigo
de error

Mensaje de fallo — Logix
Designer (HIM)

Anomalia o sintoma

Posible causa

Posible resolucion

E30

MotFeedbackFault
(Motor Feedback Comm)

No se ha establecido comunicacién con un encoder inteligente.

Verifique la seleccién del motor.

Verifique que el motor acepte identificacion
automatica.

Verifique el cableado del encoder del motor.

E34

GroundShortFault
(Ground Fault)

Se detectd corriente a tierra
excesiva en el convertidor.

Error de cableado.

Compruebe el cableado de alimentacidn del
motor.

Compruebe el cableado de alimentacién de
entrada.

Cortocircuito a tierra interno en el motor.

Cambie el motor.

Mal funcionamiento interno.

Desconecte del variador el cable de alimentacion
eléctrica del motor y habilite el variador con un
limite de corriente establecido en 0. Si el fallo se
borra, entonces existe un error de cableado o una
anomalia interna del motor. Si el fallo persiste
[lame a su representante de ventas.

Terminal de alimentacion de control con
conexion a tierra
(se aplica a sistemas de 230 V solamente)

Retire la conexion a tierra de la entrada de
alimentacion de control.

Surta la alimentacion de control a través de la
alimentacion de entrada trifasica (consulte la
pdgina 186).

Afada un transformador de aislamiento para
la alimentacién de control.

E35

DriveUndervoltage Fault
(Pre-charge Fault)

Fallé el ciclo de precarga del
convertidor.

Bajo voltaje de la entrada de CA.

Revise el voltaje de CA de entrada en todas las
fases.

Mal funcionamiento interno.

Llame a su representante de ventas.

E36

DriveOvertemp Fault
(System Overtemperature)

Se dispard el interruptor
térmico del convertidor.

Hay calor excesivo en los circuitos de
alimentacion eléctrica.

Reduzca las tasas de aceleracion.

Reduzca el ciclo de servicio (activado/
desactivado) del movimiento comandado.
Aumente el tiempo permitido para el
movimiento.

Use un mddulo IAM convertidor més grande.
Compruebe si hay rendijas de ventilacién
obstruidas o un ventilador defectuoso.
Asegurese de que el enfriamiento no resulte

restringido por espacio insuficiente alrededor
de la unidad.

E37

PowerPhaseLoss Fault
(Phase Loss Flt)

« Falta una o mas fases de alimentacion de CA de entrada.

.

(trifasica).

Se habilité el eje cuando al desconectar la alimentacion eléctrica principal

+ Se habilitd el eje sequidor de bus comdn cuando se desconectd la
alimentacién eléctrica del bus de (C.

Revise el voltaje de CA de entrada en todas las
fases

Inhabilite el eje antes de desconectar la
alimentacién eléctrica.

E38

SercosFault
(Sercos Ring Flt)

El anillo Sercos dejo de estar
activo después de haber
estado activo y operativo.

(able desconectado

Verifique que el cable de fibra dptica esté presente
y conectado correctamente.

E39

DriveHardFault
(Self Sense Flt)

Error de puesta en marcha de
conmutacion con deteccion
automatica

Se obstruyd el movimiento requerido para
conmutacion de puesta en marcha con
deteccion automética.

Verifique que no haya impedimentos al
movimiento durante la puesta en marcha,
tales como limites basados en hardware.
Aumente la corriente de deteccion automética
si existen condiciones de alta friccion o de
qrga.

Revise el cableado del encoder o del motor por
medio de diagndsticos de cableado.

E43

DriveEnablelnput Fault
(Drive Enable Fit)

Falta sefial de entrada de
habilitacion del variador

« Seintento habilitar el eje a través del
software mientras la entrada de hardware
de habilitacion de variador estaba inactiva.

« Laentrada de habilitacion del variador,
Drive Enable, cambi6 de activa a inactiva
mientras el eje estaba habilitado.

Inhabilite el fallo de entrada de habilitacion
del variador, Drive Enable Input.

Verifique que la entrada de hardware de
habilitacion del variador, Drive Enable, esté
activa cada vez que se habilite el variador por
software.
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Capitulo 7

Resolucion de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Tabla 102 - Codigos de error del indicador de estado de siete segmentos (continuacion)

Codigo

Mensaje de fallo — Logix

de error | Designer (HIM) Anomalia o sintoma Posible causa Posible resolucion
. . « (ableado suelto en el conector STO. ’ Comp_ruebeéasl teLrlnmaclones dde cabbleadlo, las
Desa]uste de la funcion de ) conexiones del cable/conector de cabeza y
DriveHardFault desconexion de par segura. I | * El cable/cabezal no est correctamente +24V.
B9 (Safe-off HW Flt) variador no permite el :lse‘nta(.io Zn (:jl conect(?rlSTdO. + Borre el error y ejecute una prueba de calidad.
movimiento. + Lldrcuito de desconexion de parsequrano | - gy orror persiste, devuelva el variador a
tiene +24 VCC. h
Rockwell Automation.
SercosFault o , . Verifique que a cada variador Sercos se le haya
E50 (Sercos Same ADDR) Se detectd direccién de nodo duplicada en el anillo Sercos. asignado una direccién de nodo tnica.
DriveHardFault ) . B . )
e detectd fallo de hardware de retroalimentacién de corriente. eemplace el médulo
E54 (fok HW Fault) Se detect6 fallo de hardware de retroalimentacién d t Reemplace el modul
au
DriveHardFault ) . )
) e detectaron bits de ID no validos eemplace el médulo
E60 (Unk i) Se detectaron bits de ID lid Reemplace el modul
nknown Axis
« Utilice cables blindados con pares trenzados.
AuxFeedbackFault . , - + Encamine la retroalim_entacién alejandola de
E61 E[&)ﬁigf estado del encoder :Elleeglcoder auxiliar encontrd una transicién posibles fuentes de ruido.
(Aux Fdbk AQB) gal + Compruebe las conexiones a tierra del sistema.
+ Reemplace el motor/encoder.
AuxFeedbackFault ' L o Revise los conectores de cables/cableado de
E62 El cableado de retroalimentacion esté abierto, en cortocircuito o desconectado. | retroalimentacién del motor al médulo IAM/AMy
(Aux Fdbk Loss) al servomotor.
(63 AuxFeedbackNoise Ruido en el cable de + Compruebe la conexién a tierra.
(Aux Fdbk Noise) retroalimentacion auxiliar. + Encamine el cable de retroalimentacion lejos
No se realizé la conexidn a tierra recomendada de las fuentes de ruido.
» MotorFeedbackNoise Ruido en el cable de en las instrucciones de instalacién. . Elonsu'ltelsl\}ls'temRDfeSign fo](/\ (0ntrf| obe. B
. retroalimentacion del motor. ectrical Noise Reference Manual, publicacion
(Mtr Fdbk NOISG) GMC-RMO0OT.
Sin mensaje de fallo . . S
(condicion indicada por ) o ‘ . o . Rewsel.el cableggiogelallmentaaon eléctrica/
£65 el mensajeena Fallé gllprocedlmlento de Mal funqqnamlen.tlo del motor o del dispositivo retroalimentacion . ’e motor. ‘
pantalla) conexion. de retroalimentacion. + (Consulte la resolucion en el mensaje en la
antalla.
(Hookup Fault) p
+ Revise el cableado de alimentacion eléctrica/
. . retroalimentacién del motor.
Sin mensaje de fallo Consulte | lucio I eenl
(condicion indicada por ’ N . . o . onsu”e a resolucion en el mensaje en la
E66 el mensaje enla Fall6 el procedimiento de Mal funcionamiento del motor o del dispositivo pantalla. - )
pantalla) autoajuste. de retroalimentacion. . IIE)jec.ute la conexién en la aplicacién Logix
esigner.
(Atune Flt) 9
» (onsulte la pantalla de ayuda para la
aplicacion.
DriveHardFault . L + Desconecte yvu,elvg a conectar la
£67 Fallo del sistema operativo. Se detectd fallo de inicializacion de software alimentacion eléctrica.
(Task init) debido a fallo de hardware. . . ,
« Sielfallo persiste, reemplace el médulo.
DriveHardFault o L ) " .
E68 (SCANport Comm) Fallo de comunicacion DPI El cable o el dispositivo DPI estd defectuoso. Verifique las conexiones DPI.
port Comm
BriveHardFault (argue los pardmetros predeterminados,
riveHardFau 5 i 4t
) o . gudrdelos en la memoria no volétil y desconecte y
E69 (Objects It Memoria no volétil alterada debido a fallo de hardware del tablero de control. vuelva a conectar la alimentacion eléctrica o
restablezca el variador.
DriveHardFaut Cargue los pardmetros predeterminados,
rivenardrau . - . guardelos en la memoria no volatil y desconecte y
E70 (NV Mem Init) Memoria no voldtil alterada debido a error de software del tablero de control. vuelva a conectar la alimentacién eléctrica o
restablezca el variador.
DriveHardFault o ' 3 + Desconectey vu,elvg a conectar la
E71 ) Fallo de validacién de memoria RAM o no voldtil alimentacion eléctrica.
(Memory Init) « Sielfallo persiste, reemplace el médulo.
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Tabla 102 - Codigos de error del indicador de estado de siete segmentos (continuacion)

Codigo | Mensaje de fallo - Logix o . . .
de error | Designer (HIM) Anomalia o sintoma Posible causa Posible resolucion
Fall el ventilador del médulo IAM o AM. Reemplace el mddulo con fallo.
La temperatura ambiente del gabinete estd por . .
arriba de la clasificacion nominal. Verifique la temperatura del gabinete.
DriveOvertemp Fault Se dispard el interruptor . - <o ’
E72 . P . El ciclo de servicio de la maquina requiere que B ]
(Drive Overtemp) térmico del inversor la corriente de valor eficaz exceda la sgﬂ:g'deazl ge;f:giig]mggglF;?;s]re:uc'r la
dlasificacion continua del controlador. P po.
El flujo de aire al sistema Kinetix 6000 esta Verifique el flujo de aire y reencamine los cables
limitado o bloqueado. alejandolos del sistema Kinetix 6000.
. Fall la comunicacién CAN de la linea de tension. Rewsg el modulo para verificar que el montaje sea
73 Communicate apropiado.
(Backplane Comm) S L _— . Revise la linea de tension y el modulo en
Conexidn de linea de tension en cortocircuito o abierta. biisqueda de objetos extrafios.
» Verifique que el tamafio del motor sea el
) ) apropiado.
t!\ﬁl:rllzlrmggzamlento del motor o de a « Revise/reemplace el dispositivo de
' . ’ transmision.
DriveOvercurrent Fault | Capacidad nominal de )
E74 corriente de vinculo de (C + Revise/reemplace el motor.
(Bus OverCurrent) excedida - - -
' « Verifique que el tamafio del mddulo IAM sea el
El mddulo IAM no estd correctamente apropiado.
dimensionado. + Instale un médulo IAM con mayor capacidad
nominal de kW.
+ Use un médulo de derivacién dimensionado
; . o . ) correctamente o modifique el ciclo de servici
£75 DriveOvervoltage Fault | £ mqdulo AM/AM o el modulo de derivacion excedid la capacidad nominal d(; la aSIicaciéno odifiqu 0 0
i continua de la resistencia de derivacion. . G '
(Shunt Time Out) « Flsistema utiliza derivacion interna y requiere
derivacion externa para capacidad adicional.
DriveHardFault Se detectd fallo de « Restablezca el sistema.

E76 Canlni inicializacién de hardware Fallo de hardware de tablero de control. « Sielfallo persiste, reemplace el modulo del
(Can Init) DPI. sistema.

DriveHardFault El modulo AM de 230 V esté instalado en la linea de tensién con el médulo IAM

E77 . de 460V, o el modulo AM de 460 V estd instalado en la linea de tension con el Reemplace el médulo con desigualdad.
(Module Mismatch) madulo 1AM de 230 V.

DriveHardFault . Dt.esconect.e, y vuglvq a conectar la
E78 ) Fallo de hardware de control detectado. alimentacion eléctrica.
(Sercos Init) « Sielfallo persiste, reemplace el médulo.
El indicador de fallo de sobrecalentamiento en el médulo de derivacion Boletin | Consulte Indicador de estado de fallo de
2094 estd de color rojo fijo. temperatura en la pdgina 170.
. Elindicador de fallo de derivacién en el mddulo de derivacion Boletin 2094 estd | Consulte Indicador de estado de fallo de
£79 DriveOvervoltage Fault | de color rojo fijo. derivacién en la pagina 170.
(Shunt Module Fit) « Instale el médulo que falta en la linea de
- . . . o tension.
El mddulo de derivacion Boletin 2094 no estd en la linea de tension. 0 . ,
« Llene la ranura vacia con un médulo de tapa
ciega.
DriveHardFault . )

E80 (CPLDFIY Fallo de hardware de control detectado. Cambie el mddulo.

E81 DriveHardFault El médulo IAM seguidor detectd la conexion de alimentacion de entrada de CA Retirelas conexiones de alimentacién de entrada
(Common Bus FIt) 9 " | de CA del mddulo IAM sequidor.
DriveHardFault La alimentacién eléctrica de la resistencia de precarga excede la capacidad R y

E90 (Pre-charge TimeoutFi) nominal de [a resistencia. Espere a que la resistencia se enfrie.

IPIMFan Consulte el capitulo sobre resolucion de
au ineti
. . . i problemas en el documento Kinetix 6000M
E95 (PIM Module Ft Se ha producido un fallo en uno o mas médulos IPIM en la linea de tensidn. Integrated Drive-Motor System User Manual,

publicacién 2094-UM003.
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Indicadores de estado del modulo IAM/AM

Tabla 103 - Indicador de estado del variador
Indicador de estado del . . L
variador Estado del variador Posible resolucion
off Normal, sin fallos N/D
Consulte el cédigo de error de siete segmentos y la
. ' informacién sobre resolucion de problemas de Cddigos
Rojo fijo H variador presenta un fallo de error del sistema de variadores Kinetix 6000 en la
pdgina 163.
Tabla 104 - Indicador de estado de comunicacion
Indicador de estado de . . . ..
comunicacion Estado del variador Posible causa Posible resolucion
L - Verifique que el cable de fibra dptica esté conectado
Conexidn de fibra dptica suelta. correctamente.
0ff No hay comunicacién M (able de fibra dptica roto. Reemplace el cable de fibra ptica.
(able de fibra dptica receptor conectado al conector | Verifique las conexiones del cable de fibra dptica
de transmision Sercos y viceversa. Sercos.
El sistema todavia esté en el proceso de establecer _— . .
comunicacién Sercos. Espere a que el indicador esté de color verde fijo.
Verde parpadeante Estableciendo comunicacién Eai i ‘ ’
ajuste de direccién de nodo en el mddulo variador ] .
no coincide con la configuracién del controlador Verifique que el conmutador de nodo tenga el ajuste
S correcto.
€rcos.
Verde fijo Comunicacion lista No hay fallos ni averias. N/D

(1) Consulte el documento Fiber-optic Cable Installation and Handling Instructions, publicacion 2090-IN010, para obtener mas informacién.

Tabla 105 - Indicador de estado de bus

Indicador de estado de bus

Estado de bus

Condicion

no estd presente.

No hay alimentacion eléctrica o el bus de CC | .

« Normal cuando la alimentacion eléctrica del bus no esta conectada.

Existe un fallo; consulte el cédigo de error de siete segmentos y la informacion sobre
resolucion de problemas de Cédigos de error del sistema de variadores Kinetix 6000 en la

pégina 163.
Apagado « Elmédulo IAM sequidor no esté configurado como CommonBus Follow en la aplicacién
Hay alimentacion eléctrica de bus presente Logix Designer.
y ; p « Después de aplicarse voltaje de bus de CC es normal que haya un retardo de 2.5 sequndos
en el IAM sequidor. g ) . .
antes de que el indicador comience a parpadear de color verde para dar tiempo al médulo
guia de bus comun de que complete la precarga.
Al i6n eléctrica de b ) Normal cuando:
Verde parpadeante Alimentacion eléctrica de bus presente, eje | , g ge aplican 24 V a Hardware Enable Input (10D-2).
inhabilitado. Sin fallos. . y o R
« No se comanda la instruccién MSO en la aplicacion Logix Designer.
Alimentacion eléctrica de bus presente, eje Normal cuando:
Verde fijo habilitado. Sin fallos. ' « Seaplican 24V a Hardware Enable Input (10D-2).

« Se comanda la instruccion MSO en la aplicacion Logix Designer.
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Indicadores de estado de modulo de derivacion

Cada uno de los indicadores de estado de médulos de derivacion proporciona
informacion especifica sobre la resolucién de problemas.

Tabla 106 - Resolucion de problemas generales del médulo de derivacion

Modulo Estado Bajo estas condiciones
Fallo enclavado. Hasta que la condicién de fallo se corrija.
« Usando las instrucciones MASR, MAFR, MGSR o el HIM (botdn rojo de paro).
Conector de « Solamente después que estd descargado el bus de CC (el indicador de estado de
Fallo borrado. bus estd parpadeando).
« Elvariador debe configurarse con el médulo de derivacion 2094-BSP2 o con el
médulo de derivacion externa Boletin 1394.
+ Cuando el médulo de derivacién 2094-BSP2 se usa en un sistema de 230 V.
Inhabilitado (para regulacion de | + Cuando un sistema de 230 V 0 460 V se configura con un médulo de derivacion
bus). externo Boletin 1394.
« (uando se configura en modo de sequidor de bus comun.
IAM/AM

Habilitado para descargar el bus
de CC.

Se desconecta la alimentacion eléctrica trifasica del variador (maddulo IAM o [AM
quia).

Inhabilitado por descarga de bus
de (C.

Cuando se configura en modo de seguidor de bus comun.

IMPORTANTE  Bajo algunas condiciones de fallo pueden requerirse dos comandos de
restablecimiento para restablecer los fallos del variador y del mddulo de

derivacion.
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Tabla 107 - Indicador de estado de bus

Lr:ltilcador de estado de Estado Posible causa Posible resolucion
Parpadeante Condicién normal cuando se aplica alimentacién de control y el voltaje es menos de 60 VCC. N/D
Verde fijo Condicién normal cuando se aplica alimentacién de control y el voltaje es mayor que 60 VCC. N/D
Apagado No hay alimentacién de control. Fallo de la fuente de alimentacion eléctrica interna. gzrrrilvt:sig'!modulo de

Tabla 108 - Indicador de estado de fallo de temperatura

Indicador de fallo por

temperatura excesiva Estado Posible causa Posible resolucion
Apagado Condicion normal N/D
Fallé el ventilador del médulo de derivacién. Cambie el mdulo de derivacién.
La temperatura interna del p . R
médulo de derivacién excede la » Espere a que se enfrie el médulo de derivacion.
especificacion de temperatura de | La temperatura del modulo de derivacion excedela | - Restablezca los fallos.
funcionamiento. dlasificacion nominal. « Verifique la configuracién del requlador de bus
del médulo IAM.
Rojo fijo
« Espere que se enfrie el mddulo de derivacion.
. - » Restablezca los fallos.
i El interruptor de temperatura externa estd abierto.
Condicion de temperatura P P « Verifique la configuracién del regulador de bus
excesiva externa. del médulo 1AM.
No estd presente el puente TS. Instale el puente.
Tabla 109 - Indicador de estado de fallo de derivacion
Indicador de fallo de . . L
derivacion Estado Posible causa Posible resolucion
Apagado Condicion normal N/D
Puente de derivacion cableado incorrectamente u + Corrija la condicion de cableado incorrecto
Rojo fijo Resistencia de derivacin interna | Otr0 cortodircuito en el conector RC. (cortocircuito).
0 externa en cortocircuito. (ableado incorrecto (cortocircuito) del médulo de < S k? anpmall'a persiste, reemplace el mdulo de
derivacin externa. derivacion.
Tabla 110 - Todos los indicadores de estado de modulo de derivacion
Indicador de estado de

modulo de derivacion

Estado

Posible causa

Posible resolucion

« Estado de bus

« Fallo por
sobretemperatura

« Fallo de derivacion

Los tres indicadores de estado
parpadean simultdneamente.

Fallo de hardware de mddulo de derivacion.

» Desconecte y vuelva a conectar la alimentacion
eléctrica.

» Silaanomalia persiste, reemplace el modulo de
derivacion.
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Anomalias genera'es del  Estas anomalias no siempre resultan en un c6digo de fallo, pero pueden requerir

sistema

Tabla 111 - Anomalias generales del sistema

resolucion de problemas para mejorar el rendimiento.

Condicion Posible causa

Posible resolucion

El dispositivo de retroalimentacion de posicion es incorrecto o estd abierto.

Compruebe el cableado.

Estd en modo par accidentalmente.

Compruebe qué modo de funcionamiento primario se
ha programado.

Los limites de ajuste del motor se han establecido en valores demasiado altos.

Ejecute Tune en la aplicacién Logix Designer.

La ganancia del lazo de posicion o el régimen de aceleracién o desaceleracion
del controlador de posicion estd incorrectamente establecido.

Ejecute Tune en la aplicacién Logix Designer.

El eje o el sistema estan inestables. | Debido al uso de técnicas de blindaje o de puesta a tierra incorrectas, se esta
transmitiendo ruido a la retroalimentacién de posicion o las lineas de
comando de velocidad, lo que causa un movimiento errético del eje.

Compruebe el cableado y la conexidn a tierra.

El limite de Motor Select estd mal configurado (el servomotor no concuerda
con el médulo de eje).

« Compruebe los pardmetros de configuracion.
« Ejecute Tune en la aplicacion Logix Designer.

Resonancia mecdnica.

Puede requerirse filtro de muesca o filtro de salida
(remitase al cuadro de didlogo Axis Properties, ficha
Output, en la aplicacién Logix Designer).

Los limites de Torque Limit se han establecido en valores muy bajos.

Verifique que los limites de corriente estén
correctamente establecidos.

Se ha seleccionado un motor incorrecto en la configuracion.

Seleccione el motor correcto y vuelva a ejecutar Tune
en la aplicacion Logix Designer.

Lainercia del sistema es excesiva.

« (Compare el tamafio del motor con las necesidades
de su aplicacion.

« Revise el dimensionamiento del servosistema.

No puede obtener la aceleracién/

desaceleracién de motor que desea. El par de friccion del sistema es excesivo.

Compare el tamafo del motor con las necesidades de
su aplicacion.

La corriente disponible es insuficiente para suministrar el régimen correcto de
aceleracién o desaceleracion.

« (ompare el tamafio del motor con las necesidades
de su aplicacion.

« Revise el dimensionamiento del servosistema.

El limite de Acceleration es incorrecto.

Compruebe la configuracién del limite y realice las
correcciones necesarias.

Los limites de Velocity Limit son incorrectos.

Compruebe la configuracion del limite y realice las
correcciones necesarias.

El eje no puede habilitarse durante 1.5 sequndos después de la
inhabilitacion.

Inhabilite el eje, espere 1.5 sequndos y habilitelo.

No se aplicé la sefial de habilitacién o el cableado de habilitacion es
incorrecto.

« Revise el controlador.
« Compruebe el cableado.

El cableado del motor esta abierto.

Compruebe el cableado.

El motor noresponde a un comando | Se dispard el interruptor térmico del motor.
de velocidad.

« Determine si existe un fallo.
« Compruebe el cableado.

El motor no ha funcionado correctamente.

Repare o reemplace el motor.

Se ha roto el acoplamiento entre el motor y la maquina (por ejemplo, el
motor se mueve, pero la carga/méquina no).

Compruebe y corrija el problema mecénico.

El' modo de funcionamiento primario no se ha configurado correctamente.

Compruebe el limite y configurelo correctamente.

Limites de velocidad o de corriente establecidos incorrectamente

Compruebe los limites y configtrelos correctamente.
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Tabla 111 - Anomalias generales del sistema (continuacion)

Condicion

Posible causa

Posible resolucion

Presencia de ruido en los cables de
comando o de sefial de
retroalimentacion de motor.

No se han seguido las recomendaciones de conexion a tierra segin las
instrucciones de la instalacién.

« Compruebe la conexién a tierra.
+ Encamine el cable lejos de las fuentes de ruido.

« (onsulte System Design for Control of Electrical
Noise, publicacion GMC-RM001.

Frecuencia de linea presente.

« Compruebe la conexion a tierra.
« Encamine el cable lejos de las fuentes de ruido.

La frecuencia variable puede ser una fluctuacion de retroalimentacion de
velocidad o una perturbacién causada por los dientes de engranaje o por las
bolas del tornillo de bolas, por ejemplo. La frecuencia puede ser un mdltiple
de los componentes de transmisién de alimentacién del motor o velocidades
del tornillo de bolas que causan una perturbacion de la velocidad.

« Desacople el motor para su verificacion.

« Compruebe y mejore el rendimiento mecdnico, por
ejemplo, el mecanismo de la caja de cambios o los
tornillos de bolas.

No hay rotacién

Las conexiones del motor estdn sueltas o abiertas.

Compruebe el cableado y las conexiones del motor.

Hay objetos extrafios en el interior del motor.

Retire los objetos extrafios.

La carga del motor es excesiva.

Compruebe el dimensionamiento del servosistema.

Los cojinetes estan desgastados.

Devuelva el motor para su reparacién.

El freno del motor estd aplicado (si lo hubiera).

+ Compruebe el cableado y el funcionamiento del
freno.

+ Devuelva el motor para su reparacion.

El motor no esta conectado a la carga.

Compruebe el acoplamiento.

Sobrecalentamiento del motor

El ciclo de servicio es excesivo.

Cambie el perfil de comando para reducir la
aceleracion o desaceleracion o para aumentar el
tiempo.

El rotor esté parcialmente desmagnetizado y genera excesiva corriente de
motor.

Devuelva el motor para su reparacion.

Ruido anormal

Los limites de ajuste fino del motor se han establecido en valores demasiado
altos.

Ejecute Tune en la aplicacién Logix Designer.

Hay piezas sueltas en el motor.

« Retire las piezas sueltas.
« Devuelva el motor para su reparacion.
+ (Cambie el motor.

El acoplamiento o los pernos pasantes estan sueltos.

Apriete los pernos.

Los cojinetes estan desgastados.

Devuelva el motor para su reparacion.

Resonancia mecanica.

Puede requerirse filtro de muesca (remitase al cuadro
de didlogo Axis Properties, ficha Output, en la
aplicacion Logix Designer).

Funcionamiento errético - El motor
estd bloqueado en una posicin,
funciona sin control o con un par
reducido.

Las fases de alimentacién del motor Uy V, Uy W, o Vy W estén invertidas.

Compruebe y corrija el cableado de alimentacién del
motor.

Los conductores de seno, coseno o rotor estan invertidos en el conector del
cable de retroalimentacion.

Revise y corrija el cableado de retroalimentacion del
motor.
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COmportamiento ante Estas acciones ante fallo pueden configurarse mediante el cuadro de didlogo Axis

fallo de variador/ Properties, ficha Fault Actions en la aplicacién Logix Designer.
Logl)(SOOO Tabla 112 - Definicion de acciones ante fallo de variador
c;::::ll oarnte fallo del Definicion

El variador inhabilita el eje como se define en Comportamiento ante fallo de variador/
Logix5000, Tabla 113. Ademés, el eje en Logix Designer introduce el estado de
interrupcién, el cual inhabilita los ejes que estan usando este eje, como maestro de levas
Shutdown o de engranaje. Ademés, se borra el tag AxisHomedStatus para el eje con fallo. La
interrupcion es la accion mds severa ante un fallo y generalmente se reserva para fallos
que pudieran poner en riesgo la mdquina o al operador si no se desconecta la
alimentacion eléctrica lo més pronto posible.

El variador inhabilita el eje como se define en Comportamiento ante fallo de variador/

Disable Drive Logix5000, Tabla 113.

El eje desacelera a la maxima tasa de desaceleracion (se establece en la ficha Logix
Designer application>Axis Properties>Dynamics). Una vez que el eje se ha detenido,
Stop Motion los lazos del servo permanecen habilitados pero no puede generarse mas movimiento
mientras no se restablece el fallo. Este es el mecanismo de paro més suave en respuesta
aunfallo. Generalmente se usa para fallos menos severos.

El variador continda funcionando. El estado se proporciona mediante el indicador de
estado de fallo de siete segmentos, el indicador de estado del variador y DPI (si se usa).
Status Only El programa de aplicacion debe manejar cualquier fallo de movimiento. En general, use
este ajuste en aplicaciones en las que las acciones ante un fallo estdndar no sean
apropiadas.

Solo fallos selectos son programables. En la tabla Comportamiento ante fallo del
variador/Logix5000 en la pigina 174, se indica el atributo de control para
acciones de fallo programables. Todos los fallos que no son configurables tienen
una acci6n ante fallo de interrupcion.

Figura 86 - Propiedades de ejes — Ficha Fault Actions

® _[o]x]
General ] tation Planner ] Units ] Drivve/Motar ] Mator Feedback ] Aur Feedback ] Cotversion ]
Homing ] Hookup ] Tune ] Dynamics I Gains ] Output ] Limits ] Difzet  Fault Actions™ Tag ]

| J Set Custom Stop Action. ..
B . . Drive Thermnal: |Disable Drive j
Accién ante fallo de variador/atributo @ o — [Stop Mot J)
atar ermal; -
para fallo Motor Overtemp (E04). el
Feedback Moise: |Disable Drive ﬂ
Feedback: | Disable Diive =l
Postion Errar: | Disable Diive =l

] | Cancel Apply Help
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Tabla 113 - Comportamiento ante fallo de variador/Logix5000

Mensaje de fallo - .. ¢Accion de fallo
Logix5000 gzdelg'?) r Descripcion e;:::: oa rl;;: rfi?all.:‘t) ode programable de
(mensaje de HIM) Logix Designer?
BusUndervoltageFault o , , Coast/Disable (relé de
. . E00 Se detectd un fusible fundido en el inversor pch. habilitacion de No
Fusible fundido contactor abierto)
Se dispard el interruptor térmico del motor.
MotorOvertempFault ) La proteccion de firmware %tno genera un fallo, sino que retrae dindmicamente Si
Motor 0 E04 la corriente cuando se alcanza el 110% de la capacidad nominal del motor. N/D Motor Thermal
(Motor Overtemp) Establecer la accion ante fallo para Motor Thermal en la opcidn Status Only o Stop
Motion evita el comportamiento de limitacion y permite que se produzca el fallo.
DriveOvercurrentFault 05 Se detectd sobrecorriente instanténea en la seccion de alimentacion eléctrica del Eggslltl/tg'cslgglg e(rele ge No
(Power Fault) INVersor. contactor abierto)
HardOvertravelFault El eje se movio més alla de los limites de desplazamiento fisico en direccion I Si
(+/- Hard Overtravel) 06 positiva/negativa. Este fallo puede configurarse para estado solamente. Desacelerar/inhabilitar Hard Overtravel
MotFeedbackFault inerci
E07 El cableado de retroalimentacion estd abierto, en cortocircuito o desconectado. Parar por inercia/ No
(Motor Feedback Loss) inhabilitar
Con el sistema trifésico presente, el voltaje de bus de CC estd por debajo de los
limites. El punto de disparo es 275 V'y 137 VCC para variadores de 460 V/230V, | : ;
BusUndervoltageFault : oast/Disable (relé de
(8us Under Vo J ) E09 respectivamente. habilitacion de No
us Under Voltage i
g Voltaje de bus de CCbajo los limites cuando cualquier eje en la linea de tensién contactor abierto)
del sequidor de bus comin estaba habilitado.
DriveOvervoltageFault E10 El voltaje del bus de CC estd sobre los limites. El punto de disparo es 820 V'y ﬁ:ﬂslltl/tg'cslggls e(rele de No
(Bus Overvoltage) 410 V(C para variadores de 460 /230 V, respectivamente. contactor abierto)
MotFeedbackFault inerci
EN El estado de entradas de retroalimentacion de Hall es incorrecto. f’arar por inercia/ No
(lllegal Hall State) inhabilitar
SoftovertravelFault La posicion de eje excedid el ajuste de software maximo en direccion positiva/ - Si
(+/- Software Overtravel) E16 negativa. Este fallo puede configurarse para estado solamente. Desacelerar/inhabilitar Soft Overtravel
OverSpeedFault La velocidad de motor llegd al 150% del valor nominal maximo. El punto de Parar por inercia/
E18 disparo a 100% es dictado por el menor de los limites de velocidad de usuario o inhabﬁitar No
(Overspeed Fault) de la velocidad base nominal del motor.
PositionErrorFault i6 el limi icio i i
E19 Se excedid el limite de error de posicion del eje. Este fallo puede configurarse Desacelerar/inhabilitar i
(Follow Error) para estado solamente. Position Error
MotFeedbackFault ) - . Parar por inercia/
(Mt Fdbk AGB) £20 El encoder de motor encontrd una transicion en estado ilegal. inhabilitar No
AuxFeedbackFault No se establecid la comunicacién con un encoder inteligente (p. j., Stegmann) en N
(Aux Feedback Comm) E21 el puerto de retroalimentacién auxiliar. Desacelerar/inhabilitar | No
MotFeedbackFault £30 No se establecid la comunicacién con un encoder inteligente (p. ej., Stegmann) en Desacelerar/inhabilitar | No
(Motor Feedback Comm) el puerto de retroalimentacion del motor.
GroundShortFault o ) . ) Coast/Disable (relé de
E34 Se detectd corriente a tierra excesiva en el convertidor. habilitacion de No
(Ground Fault) contactor abierto)
DriveUndervoltageFault o ) Coast/Disable (relé de
E35 Fall6 el ciclo de precarga del convertidor. habilitacion de No
(Precharge Fault) contactor abierto)
DriveOvertempFault Coast/Disable (relé de
P 8369 Se excedid el limite de temperatura interna del convertidor. habilitacion de No
(System Overtemperature) contactor abierto)
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Resolucién de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000  Capitulo 7
Tabla 113 - Comportamiento ante fallo de variador/Logix5000 (continuacion)
Mensaje de fallo - .. ¢Accion de fallo
Logix5000 gzdelg'?) r Descripcion e;:::: oa rl;;: rfi?all.:‘t) ode programable de
(mensaje de HIM) Logix Designer?
Coast/Disable (relé de
Falta una o dos fases de alimentacion de CA de entrada. habilitacion de
contactor abierto)
PowerPhaseLossFault £37 « Faltan todas las fases de alimentacion de CA de entrada. No
(Phase Loss FIt) « Se habilitd el eje cuando se desconectd la alimentacion eléctrica principal
(trifésica). Desacelerar/inhabilitar
+ Se habilitd el eje sequidor de bus comin cuando se desconectd la
alimentacién eléctrica del bus de CC.
SercosFault ) . . ) ) ) S
) E38 El anillo Sercos dejo de estar activo después de haber estado activo y operativo. | Desacelerar/inhabilitar | No
(Sercos Ring Flt)
DriveHardFault ) ) . Parar por inercia/
E39 Se detectd fallo de conmutacion de deteccion automatica. L No
(Self Sense Flt) inhabilitar
DriveEnablelnputFault Se genera cuando la entrada de habilitacion cambia a desactivado estando R 1
(Drive Enable Fit) E43 habilitado el variador. Desacelerar/inhabilitar Drive Enable Input
Desajuste de la funcion de desconexién de par segura. El variador no permite el
DriveHardFault movimiento. Consulte el Manual de referencia de sequridad — Funcién de Coast/Disable (relé de
E49 desactivacion sequra de Kinetix, publicacion GMC-RM002, para obtener més habilitacion de No
(Safe-off HW Fit) informacién. Se aplica a los modulos 1AM 2094-xCex-Mxx-S y AM 2094-xMxx-S | contactor abierto)
con la funcién de desconexion de par sequra.
SercosFault P ) . L
E50 Se detectd direccion de nodo duplicada en el anillo SERCOS. Desacelerar/inhabilitar | No
(Sercos Same ADDR)
DriveHardFault . . . Coa§§/Di§§bIe (relé de
(1fok HW Fault) E54 Se ha detectado fallo de hardware de retroalimentacion de corriente. habilitacion de No
dau contactor abierto)
DriveHardFault B0 Tipo de médulo no valido identificado por firmware al conectarse la alimentacion ﬁgm/tgggglrej e(rele de No
(Unknown Axis) eléctrica. contactor abierto)
AuxFeedbackFault inerci
E61 El encoder auxiliar encontrd una transicion en estado ilegal. Parar por inercia/ No
(Aux Fdbk AQB) inhabilitar
AuxFeedbackFault inerci
£62 El cableado de retroalimentacion estd abierto, en cortocircuito o desconectado. Parar por inercia/ No
(Aux Fdbk Loss) inhabilitar
AuxFeedbackNoise . ) ) s
] £E63 Presencia de ruido en el cable de retroalimentacion auxiliar.
(Aux Fdbk Noise) Parar por inercia/ Si
MotorFeedbackNoise . ' ' j inhabilitar Feedback Noise
(Mtr Fdbk Noise) E64 Presencia de ruido en el cable de retroalimentacién de motor.
Sin mensaje de fallo
(condicion indicada por b inercia/
el mensaje enla E65 Fall6 el procedimiento de conexién. ; a}:aLpIp fInerda No
pantalla) inhabilitar
(Hookup Fault)
Sin mensaje de fallo
(condicion indicada por p o
el mensaje enla E66 Fallé el procedimiento de autoajuste. ; ar:aLPIP rinercia/ No
pantalla) inhabilitar
(Atune Flt)
DriveHardFault ) ) Coa§t_/Di§e}bIe (relé de
(Taskinit) E67 Fallo del sistema operativo. habilitacion de No
askini contactor abierto)
DriveHardFault o R
E68 Fallo de comunicacién DPI Desacelerar/inhabilitar | No
(SCANport Comm)
DriveHardFault ] ) - COB%I./DiSéble (relé de
. ) E69 Atributo de memoria no volatil fuera de rango. habilitacion de No
(Objects Init) contactor abierto)
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Capitulo 7

Resolucion de problemas del sistema de variadores Kinetix 6000

Tabla 113 - Comportamiento ante fallo de variador/Logix5000 (continuacion)

Mensaje de fallo - .. ¢Accion de fallo
Logix5000 gzdelg'?) r Descripcion e;:::: oa rl;;: rfi?all.:‘t) ode programable de
(mensaje de HIM) Logix Designer?
DriveHardFault . N Coast/Disable (relé de
) E70 Memoria no volatil alterada. habilitacion de No
(NVMem Init) contactor abierto)
DriveHardFault o . N (oa§t_/Dis_a]bIe (relé de
) E71 Fallo de validacion de memoria RAM o no volatil habilitacion de No
(Memory Init) contactor abierto)
Se excedid el limite de temperatura del inversor.
DriveOvertempFault La proteccién de firmware 2tno genera un fallo, sino que retrae dindmicamente N
Drive 0 a corriente cuando se alcanza el 6 de la capacidad nominal del variador. Drive Thermal
E72 la corri do se al 1110% del idad nominal del variad N/D
(Drive Overtemp) Establecer la accion ante fallo para Drive Thermal en la opcidn Status Only o Stop
Motion evita el comportamiento de limitacion y permite que se produzca el fallo.
Communicate i o . » N
(Backplane Comm) E73 Falld la comunicacién CAN de backplane de la linea de tension. Desacelerar/inhabilitar | No

ackplane Comm

DriveOvercurrentFault ) . ) ) Coast/Disable (relé de
E74 El convertidor excedi6 su capacidad nominal. habilitacion de No
(Bus OverCurrent) contactor abierto)

. El médulo IAM/AM o el médulo de derivacion excedié la capacidad nominal ; ;
DriveOvervoltageFault £75 continua de la resistencia de derivacién. SHUTDOWN para el médulo IAM, ﬁ:giﬁ/tgggglrej e(rele ge No
(Shunt Time Out) mgﬁEILoEdp:(rjae (:ilv?c(i)grl:lo AM. El mddulo IAM proporciona manejo de fallos para el contactor abierto)
DriveHardFault o Coa§§/Di§que (relé de

. E76 Fallo de iniciacion de CAN de backplane o DPI. habilitacion de No
(Can Init) contactor abierto)
DriveHardFault Generado por el médulo IAM si la clasificacion de alimentacion eléctrica de un Coast/Disable (relé de
) E77 mddulo AM en la misma linea de tensidn no coincide con la clasificacion de habilitacion de No
(Module Mismatch) alimentacion eléctrica de entrada del médulo IAM. contactor abierto)
DriveHardFault Coast/Disable (relé de
. E78 Fallo de hardware de control detectado. habilitacion de No
Sercos Init contactor abierto)
DriveOvervoltageFault £79 Fallo del mddulo de derivacién montado en la linea de tension. Mostrado en el ﬁg%silti/t[;icsiggltejérele de No
(Shunt Module Fit) indicador de estado de fallo de siete segmentos del médulo [AM. contactor abierto)
HardwareFault Coast/Disable (relé de
E80 Fallo de hardware de control detectado. habilitacion de No
(CPLD Fit) contactor abierto)
HardwareFault El médulo IAM sequidor de b in detectd | ién de ali i6nd (oast/Disable (relé de
E81 mod u(;) o seguidor de bus comun detectd la conexidn de alimentacion de habilitacién de No
(Common Bus Fit) entrada de CA. contactor abierto)
HardwareFault £90 La alimentacion eléctrica de la resistencia de precarga excede la capacidad ﬁg?}silti/t[;icsiggltejérele de No
(Pre-charge Timeout Fit) nominal de la resistencia. contactor abierto)
IPIMFault Coast/Disable (relé de
E95 Se ha producido un fallo en uno 0 mas médulos IPIM en la linea de tension. habilitacion de No
(IPIM Module Fit) contactor abierto)

(1) Laaccién ante el fallo Logix5000 Motor Thermal estd vinculada al fallo del termostato del motor. Si se establece en Shutdown o Disable (en el controlador), el variador limita la corriente cuando el
clculo 1T indica que la temperatura del motor ha excedido el 10% de su temperatura nominal. Si se establece en Stop Motion o Status Only, el variador no limita la corriente. El célculo 12T no

genera nunca un fallo.

(2) Laaccion ante el fallo Logix5000 Drive Thermal est vinculada al fallo del termostato del variador. El variador siempre limita la corriente cuando el célculo 12T indica que el variador ha excedido el
110% de su capacidad nominal. El calculo 12T no genera nunca un fallo.
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Capitulo 8

Comore

tirar y reemplazar médulos variadores

Este capitulo proporciona procedimientos para retirar y reemplazar componentes
de sistemas Kinetix 6000.

Tema Pagina
Antes de comenzar 177
Retirada Kinetix 6000 de mddulos variadores 178
Reemplazo de mddulos variadores Kinetix 6000 179
Desconexion de la linea de tensién 180
Reemplazo de la linea de tension 180

A\

ATENCION: Este variador tiene componentes y ensamblajes sensibles a
descargas electrostdticas (ESD). Debe tomar precauciones para el control de la
electricidad estatica al instalar, probar, dar servicio o reparar este ensamblaje. Si
no sigue estos procedimientos de control de ESD, los componentes podrian
sufrir dafios. Si no estd familiarizado con los procedimientos de control de la
electricidad estdtica, consulte Guarding Against Electrostatic Damage,
publicacién 8000-4.5.2, o cualquier otro manual sobre ESD aplicable.

Antes de comenzar Se requieren las siguientes herramientas para comenzar los procedimientos de

desmontaje y reemplazo:

o Destornillador de punta plana, 3.5 mm (0.14 pulg.)

e Voltimetro
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Capitulo8  (mo retirar y reemplazar médulos variadores

Retirada Kinetix 6000 de %igf‘ CIStOS Pazos para retirar médulos IAM, AM ¢ IPIM de la linea de tensién
maddulos variadores oletin 2094.

1. Compruebe que se haya desconectado toda la alimentacién de entrada y de
control del sistema.

ATENCION: Para evitar el peligro de choque o lesiones personales,
asegurese de que se haya cortado toda la alimentacion eléctrica antes
de continuar. Este sistema puede tener varias fuentes de alimentacién
eléctrica. Podria requerirse mas de un desconectador para desactivar el
sistema.

2. Espere cinco minutos para que el bus de CC se descargue completamente
antes de continuar.

ATENCION: Este producto contiene dispositivos de almacenamiento de
energia. Para evitar el riesgo de choque eléctrico, verifique que todo el
voltaje de los condensadores se ha descargado antes de intentar
realizar el mantenimiento, reparar o retirar esta unidad. No intente
realizar los procedimientos descritos en este documento a menos que
esté capacitado para ello y familiarizado con equipos de control de
estado sélido y con los procedimientos de sequridad descritos en la
publicacion NFPA 70E.

3. Etquete y retire todos los conectores del médulo IAM/AM que vaya a
retirar.

Para identificar cada conector consulte la pdgina 58.

4. Retire el cable de motor de la abrazadera de blindaje del cable, como se
muestra en estos ejemplos.

abrazade?;letli‘:epcl:bdlz — Use un destornillador con una pynta de - Ejemplos de abrazadera de cable
. ” 3.5mm (0.14 pulg.) para presionar el con orientacion horizontal
con 0"9"":::;:;: resorte y retirar el cable. Haga palanca

hacia atrds con
Abrazadera LX) elpulgar.

de cables

Y
S

3
5

,-
TSy
ARt
[N
[ESSR

o

Deslice y abra
la abrazadera
de cables

\
YU Punta de destornillador en la ranura
Agujeros de ventilacién en la parte superior del médulo IAM/AM

5. Afloje el tornillo de montaje (centro inferior de cada médulo).

6. Sujete la parte superior y la parte inferior del médulo con ambas manosy
tire suavemente del médulo para separarlo de los conectores lo suficiente
para liberar los pines de guia (el médulo gira sobre el soporte superior).
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(6mo retirar y reemplazar médulos variadores  Capitulo 8

Reemplazo de modulos
variadores Kinetix 6000

7. Levante el soporte sacandolo fuera de la ranura de la linea de tension, y
retire el médulo de la linea de tension.

Linea de tension
(vista lateral) 1

Mddulo variador Kinetix 6000 (vista lateral)
(se muestra el modulo |AM)

SUGERENCIA  Este procedimiento también se aplica al médulo de derivacion Boletin 2094-
BSP2, al mddulo de tapa ciega 2094-PRF y al mddulo IPIM 2094-SEPM-B24-S.

Siga estos pasos para reemplazar variadores de la linea de tensién Boletin 2094.

1. Determine el reemplazo de su médulo variador.

Sivaa Haga lo siguiente

Reemplazar un médulo variador en una linea de tension existente | Vaya al paso 3.

Reemplazar un médulo variador en una linea de tension nueva Vaya al paso 2.

2. Preparese para montar su médulo variador de repuesto retirando las
cubiertas protectoras de los conectores de la linea de tension.

3. Cuelgue el soporte de montaje desde la ranura en la linea de tension.

IMPORTANTE  Laslineas de tension deben estar en orientacion vertical antes de
reemplazar los mddulos variadores, para que los pines se asienten
correctamente.

4. Alinee los pines de guia en la linea de tensién con los agujeros de pines de
guia en la parte superior del mddulo variador (consulte la figura anterior).

SUGERENCIA  Elmddulo IAM puede tener dos o tres conectores de linea de tension y
pines de guia, el médulo AM puede tener uno o dos, el resto de los
médulos tienen un solo conector y un pin de guia.

S. Aplique un par de 2.26 Nem (20 lbepulg.) para apretar el tornillo de
montaje.

6. Conecte de nuevo los conectores del médulo.

7. Conecte de nuevo la alimentacion eléctrica al sistema.

8. Verifique que el sistema funciona correctamente.

SUGERENCIA  Puesto que valores establecidos de los pardmetros residen en la
aplicacion Logix Designer, no es necesario realizar ningdn
procedimiento de ajuste fino ni de configuracion.
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Capitulo8  (mo retirar y reemplazar médulos variadores

Desconexion de la linea
de tension

Este procedimiento supone que usted ha retirado todos los médulos de la linea de
tension.

Siga estos pasos para desmontar la linea de tension.

1. Desconecte la cinta trenzada de tierra del perno de puesta a tierra en el lado

derecho de la linea de tension.

(intadetierratrenzada .
100 mm (3.9 pulg) Tierra de gabinete con
conexién equipotencial

Linea de tension

2094-PRx

il ) o ) i 1
° ° ° ° ° o 5
@ o
B o o H |BXRXXXX¥
L
:
Z
Ok () ) ) a0

1 (intadetierratrenzada

Linea de tension
2094-PRSx &

8 & 100 mm (3.9 pulg.)
Tierra de gabinete con

===~ conexién equipotencial

5 [émm@l@

BOIXXXXXO]

Reemplazo de lalinea
de tension

180

2. Afloje los pernos de montaje (no es necesario sacar los pernos).

3. Levante lalinea de tension para apartarla de los pernos de montaje.

Este procedimiento supone que usted no necesita cambiar la ubicacién de la linea
de tensién en el panel y que va a utilizar de nuevo los pernos de montaje de lalinea
de tension que acaba de retirar.

IMPORTANTE  Sinecesita cambiar la ubicacion de la linea de tension, o siva a instalar una
linea de tension disefiada para menos o para méas mddulos de los que haya
retirado, consulte el documento Kinetix 6000 Power Rail Installation
Instructions, publicacion 2094-IN003.

ATENCION: Para evitar que la linea de tensién resulte dafiada durante la
instalacion, no retire las cubiertas protectoras hasta que los mddulos
correspondientes a cada ranura estén preparados para montarlos.

Siga estos pasos para reemplazar la linea de tensién.

1. Coloque lalinea de tensién de repuesto alineada sobre los pernos de
montaje existentes.

IMPORTANTE  Para mejorar la conexién equipotencial entre la linea de tension y el
subpanel, construya el subpanel de acero galvanizado (sin pintura).

2. Apriete los pernos de montaje.

3. Vuelvaa conectar la cinta de tierra trenzada al perno de tierra de la linea de

tension (consulte la pdgina 180).
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Apéndice A

Diagramas de interconexion

En este apéndice se proporcionan ejemplos de cableado y diagramas de bloques de

sistemas para los componentes del sistema Kinetix 6000.

Tema Pagina
Diagrama de interconexion Notas 182
Ejemplos de cableado de alimentacion eléctrica 183
Ejemplos de cableado de bus comn de (C 187
Ejemplos de cableado de médulo de derivacion 191
Ejemplos de cableado de mddulo de eje/motor rotativo 192
Ejemplos de cableado de médulos de eje/motor lineal/accionador 201
Ejemplo de cableado de variador y motor integrados Kinetix 6000M 206
Ejemplo de control de un freno 207
Diagramas de bloques de sistemas 208
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

D|ag ramade En este apéndice se proporcionan ejemplos de cableado para ayudarle a cablear el
interconexion Notas sistema de variadores Kinetix 6000. Estas notas se aplican a los ejemplos de

cableado de las siguientes péginas.

Nota | Informacion

1 Para ver las especificaciones del cableado de alimentacion, consulte Requisitos de cableado de alimentacion eléctrica en la pagina 95.
2 Para ver los tamafios de los fusibles de entrada y los disyuntores, consulte Opciones de disyuntores/fusibles en la pagina 28.
3 Coloque los filtros de linea de CA (EMC) lo mds cerca posible al variador y no tienda cables muy sucios en una canaleta de cables. Si es inevitable tender los cables en

la canaleta, utilice cable blindado con blindajes conectados a tierra en el chasis del variador y de la caja del filtro. Consulte especificaciones de filtro de linea de CA
en el documento Kinetix Motion Accessories Technical Data, publicacion GMC-TD004.

4 Se requiere un blogue de terminales para realizar las conexiones.

5 Los médulos IAM 2094-BCxx-Mxx-x (460 V) requieren un transformador para bajar la tensién de la entrada de alimentacién monofasica de control. Surta la
alimentacion de control del médulo IAM 2094-ACx-Mxx-x (230 V) mediante la alimentacion de entrada trifasica (linea a linea) con cualquiera de las secciones del
secundario del transformador conectado equipotencialmente a tierra o al potencial neutro. Suministrar la alimentacién de control desde cualquier otra fuente
requiere un transformador de aislamiento. El Cadigo Eléctrico Nacional de EE.UU. y los cddigos eléctricos locales tienen precedencia sobre los valores y los métodos
proporcionados. La implementacidn de estos cddigos es responsabilidad del fabricante de la méquina.

6 Los mddulos LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS y 2094-XL755-C2 pueden suministrar alimentacion de entrada a un maximo de ocho ejes. Los mddulos LIM 2094-XL755-
(1 pueden suministrar alimentacién de entrada a un méximo de dieciséis ejes. En sistemas de bus comtin con més de dieciséis ejes se requieren multiples médulos
LIM (o transformadores de alimentacion de control). En sistemas Kinetix 6000M es necesario calcular la corriente de alimentacion de control y dimensionar el
mddulo LIM.

7 Los mddulos LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS y 2094-XL755-Cx tienen capacidad de conexidn a dos médulos IAM, siempre que cada mdédulo |AM tenga su propio filtro
de linea y no se exceda la especificacién de corriente maxima.

8 La bobina de contactor (M1) necesita supresores de sobretension integrados para la operacion de la bobina de CA. Consulte el documento Kinetix Servo Drives
Technical Data, publicacion GMC-TD003.

9 La entrada de habilitacion de variador debe abrirse cuando se desconecta la alimentacion eléctrica; de otra manera se produce un fallo del variador. Debe
observarse un retardo de por lo menos 1.0 sequndo antes de tratar de habilitar el variador después de restaurar la alimentacion principal.

10 Se debe utilizar una abrazadera de blindaje de cables para cumplir los requisitos de CE. No se requiere conexion externa a tierra.

N La configuracion predeterminada para puente es para alimentacién de tierra en el sitio del usuario. Los sitios sin conexidn a tierra deben puentear la resistencia

derivadora para evitar alta acumulacion electrostatica. Para obtener informacién adicional, consulte Determinar la configuracién de la alimentacién eléctrica
de entrada en la pdgina 83.

12 Deje el puente entre PR2 y PR3 como se muestra para usar la resistencia de precarga interna. Retire el puente cuando se requiera precarga/circuito externo.
Consulte mas informacion en el documento 8720MC Regenerative Power Supply Installation Manual, publicacion 8720MC-RM001.

13 ATENCION: Tanto la implementacion de los circuitos de sequridad como la evaluacion de los riesgos son
responsabilidad del fabricante de la méaquina. Consulte los cdlculos y las categorias de rendimiento de sequridad de las
normas internacionales EN 1050 y EN 954. Consulte més informacién en el documento Understanding the Machinery
Directive, publicacién SHB-900.

14 ATENCION: Es necesario cablear el relé de habilitacion del contactor. Para obtener informacion adicional, consulte
Relé de habilitacion de contactor en la pagina 69. El calibre de cable minimo recomendado para cablear el circuito de
control de habilitacién de alimentacién trifésica al conector de habilitacién del contactor es de 1.5 mm? (16 AWG).

15 El mddulo de eje Boletin 2094 al que se hace referencia es un médulo de eje individual (ntimero de catdlogo 2094-xMxx-x) o el mismo mddulo de eje que reside
dentro del médulo de eje integrado (ntimero de catélogo 2094-xCxx-Mxx-x).

16 Para las especificaciones de cables de motor, consulte el documento Kinetix Motion Accessories Technical Data, publicacion GMC-TD004.

17 Colores de cable son para cables de conductores libres y pueden variar con respecto a los conectores de cable premoldeado.

18 Los cables de alimentacion eléctrica de motor (2090-XXNPMF-xxSxx y 2090-CPBM6DF-16AAxx) tienen un cable de tierra que debe doblarse hacia atras debajo de la
abrazadera de blindaje de cables.

19 Los encoders MPL-A15xx. .. MPL-A45xx, MPM-AT115xx. .. MPM-A130xx, MPF-A3xx. . . MPF-A45xx, MPS-Axxx, MPAR-Axxx y MPAS-Axxx utilizan la alimentacion de

+5V(C

20 Los encoders MPL-Bxx, MPL-A5xx, MPM-Bxx, MPM-A165xx. .. MPM-A215xx, MPF-Bxx, MPF-A5xx, MPS-Bxxx, MPAR-Bxxx y MPAS-Bxxx utilizan la alimentacion de
+9V(C.

21 Los pines del conector de freno tienen los signos positivo (+) y negativo (-), o F y G, respectivamente. Los pines de conector de alimentacién eléctrica estan

identificados con U, V, Wy GND o A, B, Cy D respectivamente.
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Diagramas de interconexion

Apéndice A

Ejemplos de cableado de
alimentacion eléctrica

Estos ejemplos aplican a las configuraciones de cableado de la alimentacién
eléctrica con y sin el médulo de interface de linea Boletin 2094 (LIM), cableado

de bus comin de CC y cableado de médulo de derivacion.

Figura 87 - Médulo IAM individual con médulo LIM 2094-AL09 0 2094-BL02

Médulo 1AM 2094-ACxx-Mxx-x o
Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que 2094-BOax-Mox-x
aparece en la pdgina 182.
5 ° Perno de tierra Nota 10
) Bus detlerra}?e F de linea de tension Abrazadera de
gabinete con conexion | O ;7 S
) i blindaje de cable
equipotencial
Médulo de interface de linea b Conexiones de
2094-AL09 0 2094-BL02 Conector de alimentacion w 3 alimentacion eléctrica de
eléctrica de motor (MP) v 2 motor trifdsico
, - 1 Nota 16
1 1
Salida monofésica (CPL) ™ CTRL2 Conectordealimentacién Vv
195... 264 VCARMS & 2 2 CTRL1 eléctrica de control (CPD)
Nota 1 I
L rve
A 2 Dt Bus de (C
L alida trifasica 3 y
_ | T L
Entrada trifésica + CARGAVCA = 4 ——— conector e
LINEAVCA(IPY) >T—T1H 13 tierra (OPL) |13 S | entradatifisico
;ﬁgggw mg T v 195...264VCARMS | L2 py e R
035k T T u 0324...528VCARMS | L1 L
Nota 1 Nota 1
Fusible de
entrada * !
MBRK_PWR 2
Conector desalida | MBRK_COM_|—
(PSL) de 24VCC | MBRK_PWR e 6
MBRK_COM_|— MBRK - <& Conexiones de
MBRK + 5_< BR+ ” freno de motor
4
Conector de freno de com 3
motor/resistivo (BC) PWR R N
o_pwr |22 DBRK - 1_< ” Conexiones de
I_— DBRK -+ <« B+ 3| freno resistivo
Conector de E/S PARO *
(lov) 3
Notas 13,14 | COIL_A1
20-22 1 I
10_com CONTEN- 2 Conector de habiltacidn * Indica componente suministrado por el
oL M 2l oNTENs — de contactor (CED) P ) P
! Nota 14 usuario
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Apéndice A

Diagramas de interconexion

Figura 88 - Multiples médulos IAM con médulo LIM

Mddulo IAM 2094-ACxx-Mxx-x o
2094-BOx-Mxx-x
Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que aparece en la pagina 182. (IAM_1)
Bus de tierra de [ | Pemodetierra Nota 10
gabinete con o hd de linea de tension
ion | © Abrazadera de
conexion .
cquinotencial * blindaje de cable
aup Médulo de interface de linea ¢ Conedonesde
2094-ALxxS, 2094-BLxxS o Conector de alimentacion | w } alimentacion
2094-XL755-Cx eléctrica de motor (MP) v eléctrica de
" i ' " Nota 4 1 motor trifasico
Salida monofasga de alimentacién R 1 L2 Conectorde alimentacin u _ﬁ Nota 16
eléctrica de control (CPL) o L2 2 L eléctrica de control (CPD) ota
195...264 VCARMS
Nota 1 Al conector CPD
1AM_2
Notas 6, 7 ;
S OC | Busde C
; Notad Iy LS Y
_ L Salida trifdsica CARGAVCA [ L 37| conectorde
Entrada trifésica LINEA _2 =~ tierra (OPL) [ 5 2 Filtro de linea 45 | entrada
VCA(IPL) 3 195...264 VCARMS ———13 de CA trifisico 5
— L2 12 12 | trifésico (IPD)
195...264 VCARMS 0324...528 VCARMS [——— 4 Nota 3 6
0324...528VCARMS — LU Nota1 L1 b
Nota 1
T—> Al conector IPD
> |AM_2
L —r———> Nota7
Gt et =
de alimentacién auxiliar —{ L1
(e 2 o 1 Al conector BC
93...121 VCARMS 0_PWR2_—-— 1AM 2
0196...253 VCARMS 10_com2 —3‘:> Nota 7
(este conector estd Salida de 24 VCC(P1L) | 10_PWR2
presente solo en el nimero 10_COM2 4
de catalogo 2094-XL755-Cx) 0_PWR, |-
Nota o_com - Conexiones de
= freno de motor
6 -
MBRK- | ﬁ
5
MBRK+ | <BR* ”
4
Conector de freno de om 3
motor/resistivo (BC) PWR
2 -
io_pwR1 |13 DBRK- T(ﬁ”
= BR+
. DBRK+ ——
Conector da (E)/LS) PARO Conexiones de
Notas 13, 14 OIL_El 7 s freno resistivo
! 2,4,6 1 Conector de habilitacion
10_COM1 CONT EN-
2 = de contactor (CED)
COIL_E2 CONT EN+ Nota 14
. ; » . Al conector CED
Identifica los componentes suministrados por el usuario 1AM_2
_— Nota 7
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Diagramas de interconexion

Apéndice A

From OPL connector, LIM —
o—

Figura 89 - Multiples médulos IAM con médulo LIM (continuacion)

Consulte b informacdén sobe| e s oicina 182 Mddulo 1AM 2094-ACxx-Mxx-x o
onsulte la informacién sobre las notas en la tabla que aparece en la pagina 182. 2094-BCox-Moxx
(IAM_2)
Perno de tierra Nota 10
Bus de tierra de de linea de tension
gabinete con conexién equipotencial * Abrazadera de E—
blindaje de cable
4
< 3 Conexiones de
Conector de alimentacion W ) alimentacion eléctrica de
eléctrica de motor (MP) v motor trifasico
1 U 1_VH Nota 16
CO——— a2 Conector de alimentacién
From CPL connector, LIM 2 P
C——— (Rt eléctrica de control (CPD)
L DC,
2 Bus de (C
— D+
31 Y
o it deli =1 conectorde
dl S’\ ?f!“?a — 3 entrada
eCAtifasico | 5 5 trifasico (1PD)
Nota3 6
| ——y 1 L
6 BR-
[ |_MBRK- _<s ” Conexiones de
J_ MBRK+ |—— <8R 3[| freno de motor
| o =
Conector de freno de T 3 From P1L connector, LIM
motor/resistivo (BC) _L PWR —
L—! DBRK- 2—( BR-
—I—_ ] f ;” Conexiones de
DBRK+  [—— <B* freno resistivo
1
From IOL connector, LIM  CT——>—————— (ONTEN- | ——_ Conector de habilitacion
and CED connector, IAM_1 |:>—ZCONTENJr — de contactor (CED)
Nota 14
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

Esta configuracion no incluye un médulo LIM. Debe proporcionar componentes
de alimentacién de entrada. Los filtros de linea monofésicos y trifdsicos se cablean

flujo abajo de los fusibles y del contactor M1.

ATENCION: Es necesario cablear el relé de habilitacion de contactor (CED). Para
evitar lesiones personales o dafios al variador, cablee el relé de habilitacion del
contactor dentro de su cadena de control. Para obtener informacion adicional,
consulte Relé de habilitacion de contactor en la pdgina 69.

Figura 90 - Médulo IAM (sin médulo LIM)

Conexiones de
alimentacion eléctrica de

fH-

motor trifasico

Nota 16

6 BR-
—< ” Conexiones de
|5 ¢ ¢8R+ 3| frenode motor
4

—< 24V(C suministrados

_< or el.usuari
| | onexiones de
BR+ 31| freno resistivo

Méddulo IAM 2094-ACxx-Mxx-x 0
Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que aparece en la pagina 182. 2094-BOxx-Mxx-x
Bus de tierra de gabinete con [ 2 Perno de tierra
° Chasis [~ | delineade tensién
o
| Entrada monofésica T | | Firodelinea (1" 7 5 Conectorde alimentacién o 10
95....264VCA RMS —u:u—3 £ | echmonotisco] 2 |2 it docontrol (D) Ab’;fajefa ge E—
Notas 1,2 Nota 3 indaje de
! Fusible de cable
entrada * Transformador de I
aislamiento * ) =
Nota§ Conector de alimentacion w
eléctrica de motor (MP) v
e ]
2 Bus de CC
—{ DC+
Nota 4 3 n
Entrada trifésica |_ Filtrodelinea | 4[5 Z(:]r:ac;gr de
D:[l de CA trifasico 5
0 ;Zz;gg z: ;mg |_ Nota 3 _6 L2 trifésico (IPD) MBRK -
Notas 1,2 T 1 MBRK +
Fusible de M1* on
entrada * Notas 8,9 Conector de freno de
motor/resistivo (BC) PWR
DBRK
| Notas 8, 14 1 I_— DBRK +
| I 2 CONTEN-  ——_ Conector de habilitacién
" de contactor (CED)
(ONT EN+ e contac
PARO * INICIO
: 24VCA/CC I Nota 14
0 | N N,
I 120VCA | {El O
| 50/60 Hz | Puente de tierra
Nota 11
| CR1* |
| Consulte el aviso de Atencién (nota 13) |
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* |dentifica los componentes
suministrados por el usuario
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i0 Apéndice A

Diagramas de interconexion

Ejemplos de cableado de bus comun de CC

Figura 91 - Médulo IAM guia con un solo médulo IAM seguidor
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

Figura 92 - Médulo IAM guia con miiltiples médulos IAM seguidores

A conexiones del bus de (C
sequidor

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que aparece en la pagina 182.

A conexiones de alimentacion
eléctrica de control de sequidor

Mddulo IAM guia de bus comtin
Bus de tierra de 2094-A0x-Mxx-x 0
gabinete con i My
conexion 2094-BOx-Mxx-x
equipotencial®
_ | Pernode tierra
9 = | delinea de tensién
Abrazadera de
blindaje de cable
: Nota 10
Entrada monofésica CRL2 Conector dealimentacion
%.. -264NVCA R1M; 2 CTRL1 eléctrica de control (CPD) -4
otas 1, Nota 4 | =3 Conexiones de
1 e Conector de alimentacién w J alimentacion eléctrica de
20 | Busdecc eléctrica de motor (MP) v ; Wotto; érifa’sico
3 T |y U -———17-——9 ota

Entrada trifasica del LIM >_4 13 | Conectorde

0 contactor de alimentacion eléctrica de entrada (M1) > 5 0 entrada

DBRK -

)
—[__ DBRK +

1

CONTEN- [~ Conector de habilitacion
2 CONTEN+ [—  de contactor (CED)
Nota 14

195....264 VCA RMS 6 trifésico (IPD) 6
0324.. 528 VCARMS al ek ——
Notas1,2,7,8 MBRK + ; <
COM

Conector de freno de 3

motor/resistivo (BC PWR )

1
—

A conexiones del circuito de
control del sequidor

Cablee los terminales de habilitacion
del IAM guia y sequidor en serie
con la cadena de control o las E/S LIM.
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Diagramas de interconexion ~ Apéndice A

Figura 93 - Médulo IAM guia con multiples médulos IAM seguidores (continuacién)

Mddulo IAM seguidor de bus comtin

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que aparece en la pagina 182. Bu;:gi::tr;acg: 2094-A0x-Mxx-x 0
conexién 2094-BOox-Mxx-x
equipotencial®
Perno de tierra
de linea de tension
Abrazadera de
blindaje de cable
Nota 4
. Nota 10
Desde conexionesde . ------- : i
alimentacion eléctrica de : : CTRL2 (oln e('t ordealimentacion
’ : ! CTRLY eléctrica de control (CPD) .
control del guia [ | T Conexiones de
ionesde ~ | | ------ 1 onector de alimentacion W i i6n eléctri
Desde conexiones de - : Conector de alimentacié 3 alimentacion eléctrica de
bus de CC quia . ] - ) pC Busdecc  Cléctricademotor (MP) v 2 motor trifésico
[ g T Pyl v ;ﬁNota16
: *
Fusible de bus de CC* = conector de
Nota 2 N.C ] B | entrada
NC 1 L2 | trifésico (IPD) 6
NG —2 — MBRK - —
5
MBRK + —
4
Conector de freno de T . oM 3
motor/resistivo (BC) _-L PWR
2
— DBRK - —<
1
—[_— DBRK + —
L CONTEN- | Conector de habilitacién
2FonTENe —T de contactor (CED)
Nota 14
Mddulo IAM seguidor de bus comtin
Bus de tierra de 2094-ACxx-Mox-x o
gabinete con conexidn 2094-BOox-Mxx-x
equipotencial®
Perno de tierra
de linea de tension
Abrazadera de
blindaje de cable
Nota 10
C(TRL2 Conectorde alimentacién
RLT eléctrica de control (CPD) 4
I + ; Conexiones de
1 Conector de alimentacion W alimentacion eléctrica de
—L1 LS eléctricade motor (MP) [y |2 motor trifasico
nc+ | Busde(C
T 1 Nota 16
Fusible de bus de CC* I . V
usible de bus de 4 conector de
Nota 2 N.C. —5 13 entrada
NC— 2 | wifésico (IPD) 6
NC—— 1 — MBRK - 5—<
J_ MBRK + —<
4
|
Conector de freno de T com 3
motor/resistivo (BC) _‘J_ PWR
2
— DBRK - —<
1
—I_— DBRK + —
Dec
del circuito de L CONTEN-  ——  Conector de habilitacion
control del guia 2l oNTEN+ —  decontactor (CED)
Nota 14

*Indica componente suministrado por el usuario
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Figura 94 - Variador guia 8720MC-RPS con un solo médulo IAM seguidor

Diagramas de interconexion

Apéndice A
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Diagramas de interconexion ~ Apéndice A

Ejemplos de cableado de médulo de derivacion

Consulte el documento Kinetix Motion Accessories Technical Data, publicaciéon
GMC-TD004 para obtener informacién sobre los nimeros de catalogo del
modulo de derivacién externa Boletin 1394 disponibles para los sistemas de
variadores Kinetix 6000.

Figura 95 - Médulo de derivacion cableado para operacion interna (configuracion
predeterminada)

2094-BSP2
Maddulo de derivacion
Kinetix 6000
oL
Conector de resistencia 3
L INT
de derivacion externa (RC) ek
+
L,
Conector de interruptor | T2 3
térmico externo (TS) | TS1

Consulte informacién adicional sobre la instalacién en el documento Kinetix

6000 Shunt Module Installation Instructions, publicacién 2094-IN004.

Figura 96 - Mddulo de derivacion con derivacion pasiva externa

Mddulo de derivacion Méddulo de derivacion
Kinetix 6000 pasiva externa
2094-BSP2 Boletin 1394

Conector de resistencia Tﬁ; ><>< oL } Resisen

iacis esistencia
de derivacion externa (RC) 0 Dt

Conector de interruptor | T52 4\@-'—'_ Interruptor

térmico externo (TS) | 15 Y térmico

IMPORTANTE

Unicamente derivaciones pasivas con un interruptor térmico se cablean al

conector TS del mddulo de derivacion Kinetix 6000. Si su derivacién pasiva
externa no tiene un interruptor térmico, deje el puente (configuracién
predeterminada) en su lugar en el conector TS.

Consulte informacién adicional sobre la instalacién en el documento External
Shunt Module Installation Instructions, publicacién 2090-IN004.
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

Ejemp'os de cableado de  Estos ¢jemplos aplican a variadores Kinetix 6000 con motores rotativos de Allen-

, . Bradley.
modulo de eje/motor y
rotativo , , ——
IMPORTANTE Los ejemplos de cableado de motor Boletin MPL en esta pagina aplican
amotores equipados con conectores de bayoneta.
Figura 97 - Médulo AM con motores rotativos MP-Series (Boletin MPL-B)
Médulo IAM (inversor) o Servomotores MPL-B3xx. . .MPL-B9xx . y
AM (460 V) con Consulte la mfzrprgfgégnesnolgregaisﬂl;o}%;en la tabla que
Nota 15 retroalimentacion de alta resolucion
Abrazadera de ‘E Kit conector
1 |blindaje de cable 2090-K6CK-D15M
2 Nota 10 ]
; T 4 Green/Yellow D A BLACK SIN+ /\ 1
4 Conector de W 3 1/Blue C 2 LW ]__ ND B whreiack XX oin- [ | |2
5 alimentacién 2 Black B v C RED 0S+ ’ \ 3
¢ | eléctrica de motor (MP) v ] S Alimentacién eléctrica | wheReD XX COS- 4
U 3/Brown A é_U d tor trifisi
; Conector de — e motor trifasico P GREEN DATA+- 5
. . able de alimentacion ae motor WHITE/GREEN -
o | retroalimentacdn 2000 PHPS0t F XX DATA 1
10 de motor (MF) Nota 16 Retroalimentacion de motor |_K GRAY - 14
1 L WHITE/GRAY X)( ECOM 6
12 Conector de freno de Cable de freno 2090-UXxBMP-185¢ N ORNGE VD !
13 motor/resistivo (BC) Nota 16 o—IR whrgornee XX T+ | | [ 11
14 6 Black C BR-
] MBRK - '\J-Ii S BLUE TS-
_15_ 5 White A BR+ é ore
I MBRK + A Termostato
P oM —< - P Ll com
T 3 24V(Csuministrados | Freno de motor b Consulte la ilustracion de conectores de
_L PWR —< porel usuario bajo perfil
2 BR- (Iado inferior izquierdo) para obtener
_[: DBRK - ]—< :‘ ‘ Conexiones de a técnica de conexion a tierra apropiada.
DBRK + — BR+ freno resistivo (able de retroalimentacion (conductor libre)
I 2090-XXFMP-Sxx
Notas 16, 17
Conectores de bayoneta Conectores de bayoneta
con freno sin freno . .
Servomotores con retroalimentacion Consulte la informacion sobre las notas en la tabla de la
incremental MPL-B3xx. .. MPL-B45xx pagina 182.
(460V)
Conectores de retroalimentacién/alimentacién Conectores de retroalimentacién/ Ki
eléctrica/freno alimentacion eléctrica D It conector
<€ 2090-K6CK-D15M
. . y C W lf ]
Técnica de puestaatierra para G GND A BLACK YEANE
bllndaje‘de cables' de Kit conector de bajo perfil B <é_v Alimentacion eléctrica B WHITE/BLACK XX S4 I \ 2
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M A <€—U de motor trifésico C RED 51 3
D whreren XX s3 4
Retroalimentacién de motor | ¢ VELLOW R1 5
H whmereow XX R2 10
Abrazadera _Llﬁ R BLUE LEes 1
Blindaje expuesto asegurado — Termostato M _ \
bajo la abrazadera. O > L B §
Tornillos de abrazadera (2 \'\\ Consultela lustracidn de conectores de o
& C BR- bajo perfil
Voltee la abrazadera para mantener <€ (lado inferior izquierdo) para obtener

fijos los cables pequefios. A BR+ %

Consulte especificaciones de kits conectores en el documento Low Profile <é
Connector Kit Installation Instructions, publicacién 2094-IN007.

Freno de motor

la técnica de conexidn a tierra apropiada.
(able de retroalimentacién (conductor libre)
2090-CDNFDMP-Sxx
Nota 16

IMPORTANTE  Los ejemplos de cableado de motor Boletin MPL en esta pagina aplican a
motores equipados con conectores de bayoneta.
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Diagramas de interconexion ~ Apéndice A

Figura 98 - Ejemplo de cableado de médulo AM con motores rotativos MP-Series
MP-Series (Boletin MPL-A/B)

Madulo IAM (inversor) o Servomotores con retroalimentacion de ‘ ) .
o, onsulte la informacion sobre las notas en la tabla de la
AM alta resolucion MPL-A3xx. .. MPL-ASxx pigina 182,
Nota 15 (230V)
Abrazadera de ‘E Kit conector
1 blindaje de 2090-K6CK-D15M
; N((::]!g T 14 Green/Yellow D A BLACK SIN+ f\ 1
: = e ; " ]__ o B whresack XX on- [ |2
. C.onector.(/ie w ) o ; é_v C RED 05+ l \ 3
6 | etéctr dallmentamn v 1 o A é_U Alimentacion eléctrica | -D. watere XX os- 4
7 | eléctricademotor (MP) | v & de motor trifisico E GREEN DATA+ 5
8 Conector de (able de alimentacién de motor F WHITE/GREEN )(X DATA- 1
. . 2090-XXxPMP-xx5;
> | retroalimentacion Noa s Retroalimentacién de motor | GRAY BElLS 14
1? de motor (MF) L white/ray XX ECOM 6
) Conector de freno de Cable de freno 2090-UXBMP-185xr N ORANGE +IVDC N !
3 motor/resistivo (BC) Nota 16 o LR wheoRanGe XX TS+ 1
6 C BR-
13 ] MBRK - ::(k R -d-li S ylg TS- }
L] 5 ite BR+
J_ MBRK + 4 Termostato p
T p— oM — 24 V(C suministrados Freno de motor > >t (O™
PWR 3—< por el usuario Consulte lailustracion de conectores de bajo perfil
J_ 2 BR- (lado inferior izquierdo) para obtener
— DBRK - — Conexiones de la técnica de conexion a tierra apropiada.
—I__ DBRK + 1—( BR+ ‘ ‘ freno resistivo Cable de retroalimentacion (conductor libre)
2090-XXxFMP-Sxx
| Notas 16, 17,19, 20
Servomotores con
Conectores de bayoneta Conectores de bayoneta retroalimentacion incremental
con freno sin freno MPL-A/B3xx. ..MPL-A/B45xx )
Kit conector
2090-K6CK-D15M
D A BLACK AM+ /\ 1
Conectores de Conectores de <€ ) B WHITE/BLACK - [ ]2
retroalimentacién/ retroalimentacién/ C <€—W = GND ’ \
alimentacién alimentacion B Voo L C RED BM+ 3
eléctrica/freno A <€_U Allmentacpn,e.lectrlca D whreren XX BM- | [ [4
{4 demotortrifésico i . o M+ 5
F WHITE/GREEN M- 10
Técnica de puesta a tierra para ¢ Retroalimentacion de motor | GRAY +5VDC 14
blindaje de cables de Kit conector de bajo perfil L white/GRaY XX ECOM 6
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M N ORANGE +OVDC 7
o R WHITE/ORANGE X)( TS+ 1
Termostato -d-li s NI TS
C <« BR- T winepwe XX st | [ [ 1
Abrazadera A BR+ E Freno de motor u YELLOW S2 \ ] 13
Blindaje expuesto asequrado ——» ) <€ v WHITEVELLOW X)( 83 \ I 8
bajo la abrazadera. N | P s S M
Tornillos de abrazadera (2) Qll\\ ”
i) onsulte la ilustracion de conectores de —
Voltee la abrazadera para mantener bajo perfil

fijos los cables pequefios.

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low

Profile Connector Kit Installation

Instructions, publicacion 2094-IN007.

(lado inferior izquierdo) para obtener
la técnica de conexidn a tierra apropiada.
(able de retroalimentacion (conductor libre)
2090-XXxFMP-Sxx
Notas 16, 17

IMPORTANTE

Los ejemplos de cableado de motor Boletin MPL en esta pdgina aplican a
motores equipados con conectores DIN circulares (roscados).
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

Figura 99 - Médulo AM con motores MP-Series (Boletin MPL-A/B y MPS-A/B)

Maodulo IAM (inversor) o AM Servomotores con retroalimentacion Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
de alta resolucion aparece en la pagina 182.
Nota 15 MPL-A/B15xx...MPL-A/B2xxy
MPS-A/Bxxx Kit conector
Abrazadera de 2090-K6CK-D15M
blindaje de , I
; cable 3 Shiel ‘ 1 BLACK SN+ N | 1
; Nota 10 4 ![\\ Green/Yellow ’ﬂ\ D ) 2 WHTEBLAK XX SIN- [[ \\ 2
4 3 Blue oW _W = GND 3 RED (0S+ 3
5 (onectorde | W ) Black V oar oo | 4 wineneo XX cos- | [[4
alimentacion | BV | V. Alimentacién eléctrica
6 | eléctrica de motor (MP) v U Brown AU é | U de motor trifsico 5 GREEN DATA+ 5
7 Conector d Cable de alimentacion eléctrica 6 whifsReeN XX DATA- 10
g | onecaree de motor 2090-XKNPMF-cSxx Retroalimentacién |_9 GRAY +5VDC 14
9 | retroalimentacién (estandar)
0 2090-CPBMADF-xxARxx demotor |_10 whteRa X)X ECOM 6
10 | demotor (MF) (continuo flexible) Nota 21 n +9VDC 7
n Notas 16,18 ORANGE
0 Conector de freno de Utilice el cable 2090-CPWMA4DF- Termostato O— 12 whrerormne XX TS+ | | [ 11
13 motor/resistivo (BC) i
para aplicaciones sin freno de 14 Blue Ts-
14 — MBRK - 6 cable continuo flexible. 6/- MBRK- e
L s e (] o wone 3 L
T MBRK + 12 ; oM
—]— | 4 vy v Freno de motor T Consulte la ilustracion de conectores de bajo perfil
T om < 24vCC suministrados (lado inferior izquierdo) para obtener
J_ PWR 3—< por el usuario la técnica de conexion a tierra apropiada.
2 BR- C — . »
L DBRK - < . able de retroalimentacién (conductor libre) 2090
1 BR+ ‘ ‘ Conexiones de XXNFMF-Sxx (estandar) o
DBRK + — :ﬁ freno resistivo 2090-CFBMA4DF-CDAFxx (continuo flexible)
| Notas 16, 20, 21
Servomotores con
Conectores DIN circulares retroalimentacion incremental '
MPL-A/B15xx. .. MPL-A B2xx Kit conector
2090-K6CK-D15M
Conector Conector de 1 BLACK AM+ [\ 1
de retroalimentacién alimentacion eléctrica y de
) freno D <é_l 2 WHITE/BLACK - 12
C <€_ = GND 3 RED BM+ l \ 3
. Lo WHITE/RED _
B <€—v Alimentacion eléctrica — TR
, A Y demotor trifésico 5 GREEN M+ 5
Técnica de puesta a tierra para % , . 6 WIEGREN XX M- 10
L Retroalimentacion
blindaje de cables de : ) de motor 9 GRAY +5VDC 14
. y Kit conector de bajo perfil 10 ey XX ECOM 6
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M
1 ORANGE +9VDC 7
Termostato O 13 wheoraee XX TS+ 1
6 <é MBRK- -J'i 14 Sl B TS- l
MBRK+ g‘ ‘ 15 wameswe XX 51 | [ |1
. Abrazadera F <é 16 VLW 9 \ ] 3
Blindaje expuesto asegurado Freno de motor
bajo la abrazadera. 17 WHITE/YELLOW N $3 1] [s
Tornillos de abrazadera (2) . % > oM l
Voltee la abrazadéfa para ® Consulte la ilustracion de conectores .
mantener de bajo perfil

fijos los cables pequefios.
Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low

Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacién 2094-IN007.

(lado inferior izquierdo) para obtener
la técnica de conexion a tierra
apropiada.

(able de retroalimentacion (conductor libre)
2090-XXNFMF-Sxx (estandar) o
2090-CFBMA4DF-CDAFxx (continuo flexible)
Nota 16

IMPORTANTE

Los ejemplos de cableado de motores Boletin MPL proporcionados en esta
pdgina aplican a motores equipados con conectores DIN circulares (SpeedTec).
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Diagramas de interconexion ~ Apéndice A

Figura 100 - Médulo AM con MP-Series (Boletin MPL-A/B, MPM-A/B, MPF-A/B y MPS-A/B)

Maodulo IAM (inversor) o AM Servomotores con retroalimentacién Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
de alta resolucion aparece en la pagina 182.
Nota 15 MPL-A15xx. .. MPL-A5xx, ]
MPL-B15xx. .. MPL-B9xx, Kit conector
Abrazadera de E MPM-A/Bxcx, MPF-A/Bxoxy 2090-K6CK-D15M
1 blindaje de 1 Shield MPS-A/Bocx —
3 cable T 1 BLACK SIN+ N1
; Nata 10 14 [\ Green/telow ﬂ NS 2 wesack XX - [\ [ 2
4 Conector de W 3| Blue [ow w1 D 3 RED o+ | |[3
WHITE/RED :
; alimentacion [y |2 Black BIV | V. Alimentacién eléctrica |— X 4
6 | eléctrica de motor (MP) v U Brown AU U de motor trifasico 5 GREEN DATA+ 5
7 ] ) = 6 whie/GReen XX DATA- 10
8 onector de (able de alimentacion eléctrica . 1y
o | retroalimentacion de motor Retroalimentacion 9 GRAY +5VDC 14
2090-CPXM7DF-xxAAXx de motor |_10 WHITE/GRAY XX ECOM 6
10 | de motor (MF) (estindan) o Nota 21 - LouDC )
1 2090-CPxM7DF-xxAFxx ORANGE
17 Conector de freno de (continuo flexible) Termostato_ O 13 whreiormee X)X T+ | [ [11
3 motor/resistivo (BC) Notas 16 _d'li_ —
14 — MBRK - LRI Block ALY MBRK- 1 s o
15 5 \,( ] White [ ] \I F+ MBRK+ % ConsulteIa|Iustraf|ondeconectoresde
T _L MBRK + Vi Vi 12 oM bajo perfil
4 V V Freno de motor —>>1 (lado inferior izquierdo) para obtener
T o (oM —< 24 VCC suministrados la técnica de conexion a tierra apropiada.
J_ PWR 3—( por el usuario Cable de retroalimentacion (conductor libre)
2 BR- 2090-CFBM7DF-CEAAx (estandar) o
_I__— DBRK - 1_<2H Conexiones de 2090-CFBM7DF-CEAFxx (continuo flexible)
DBRK+ < <RSI freno resistivo Notas 16,20, 21
Servomotores con
Conectores DIN circulares retroalimentacion incremental .
MPL-A/B15xx ...MPL-A/B45xx Kit conector
2090-K6CK-D15M
! Conegtf)r /| Conector de alimentacion eléctrica 1 BLACK AM+ /\ 1_
de retroalimentacion y de freno @ <é 7 WHITE/BLACK W AM- I \ )
C <€_W lr GND 3 RED BM+ l \ 3
B <€—V Alimentacion eléctrica 2 wnereo XX o- [ 114
N A <€—U de motor trifésico 5 GREEN 1M+ 5
Técnica de puesta a tierra para % ; " 6 whrein XX M- 10
1 AeP Retroalimentacion
blindaje de cables de ) . demotor  —2 GRAY +5VDC 14
. < Kit conector de bajo perfil whmere XX ECOM
retroalimentacion 2090-K6CK-DI5M 10 6
11 ORANGE +9VDC 7
Termostato o 13 wheoraee XX TS+ 11
¢ <é MBRK- -‘-rli 14 Sle bt TS- l
MBRK 15 WHITE/BLUE X)( S1 ‘ , 12
Abrazadera F <é — 16 YELLOW S2 \ ] 13
Blindaje expuesto asegurado Freno de motor
bajo la abrazadera. 17 WHITE/VELLOW N 53 \ } 8
) 12 5 >4 ()] L
Tornillos de abrazadera (2) Voltee la abrazad '\‘Q‘ e Consulte la ilustracion de conectores l
oltee laabrazadéra para y de bajo perﬁl
~ mantener (lado inferior izquierdo) para
fijos los cables pequefios. obtener !a técnica dg conexion a
Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low obled ‘t'e"al.apmf'a_d%( ductor e
. . . . s able de retroalimentacion (conductor libre,
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacién 2094-IN007. 2090-XXNFMF-Si estandar)
2090-CFBM7DF-CDAFxx (continuo flexible)
Nota 16
IMPORTANTE  Los ejemplos de cableado de motor Boletin MPL en esta pagina aplican a
motores equipados con conectores DIN circulares (SpeedTec).
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ApéndiceA  Diagramas de interconexion

Figura 101 - Ejemplo de cableado de médulo AM con motores con dispositivo de resolucion

(Boletin MPL-B y MPM-A/B)
Modulo IAM (inversor) o AM Servomotores con Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
retroalimentacion de dispositivo aparece en la pagina 182.
Nota 15 de resolucion
MPL-B3xxx-R...MPL-B45xxx-R
Abrazadera de MPM-A/B )
blindaie d _ y MPN-R/Bxooocx- Kit conector
1 indaje de Shield
) aable , 2090-K6CK-D15M
3 Nota 10 T 4 Green/Yellow @ l ] Bk 9 [\ 1—
Bl
4| Conector de alimentacion| W | | - e gy Alime GND 2 wnesue XX sa | 112
5| eléctricade motor (MP) [ v |2 Black B é_V Illme.nta(cilon 3 RED 51 3
3 T e T STy st 33—
8 Conector de (able de alimentacion eléctrica i i 5 GREEN R1 5
9 | retroalimentacion de motor Rem’a"m;::z;'t‘g: 6 whE/GReEN XX R 10
10 | de motor (MF) 2090‘&{2’{‘}225’2“”"“ 10 WHITE/GRAY (oM 6
" 2090-CPxM7DF-xxAFxx 13 WHITE/ORANGE TS+ 1
2 Conector de freno de (continuo flexible) Termostato _‘Jﬁ |
13 motor/resistivo (BC) Notas 16 14 IS /i
6 Blck G MBRK- o1t
14 — MBRK - A A
15 5 \ ,( ] White [ ] \I F é” 12 oM Consulte la ilustracion de conectores de
1 _L MBRK + . TRY, VAN h:BRK+d t —> > - pajoApe(;ﬁ)l "
reno de motor ado inferior izquierdo) para obtener
T I oM S 24 V(C suministrados la técnica de conexidn a tierra apropiada.
PWR 3—( por el usuario Cable de retroalimentacion (conductor libre)
J_ ) BR- 2090-CFBM7DF-CEAAXX (esténdar)
— DBRK - —< Conexiones de 2090-CFBM7DF-CEAFxx (continuo flexible)
—I__ DBRK < < BR* H freno resistivo Nota 16

Conectores DIN circulares

Conector
de retroalimentacién

Conector de alimentacion
eléctricay de freno

Técnica de puesta a tierra para ¢

blr'e"t‘::jaii(;‘ee:‘atl;lcei;:e Kit conector de bajo perfil
2090-K6CK-D15M
Abrazadera

Blindaje expuesto asequrado =
bajo la abrazadera.

Tomnillos de abrazadera (2)

fijos los cables pequefios.

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007.
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Diagramas de interconexion

Apéndice A

oc\lc\uv.l;wv\:—\l

R s
oo = o

—_
(%]

Madulo IAM (inversor) o AM

Figura 102 - Médulo AM Module con motores de accion directa RDD-Series

retroalimentacion de alta resolucion

Servomotores de accion directa con

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
aparece en la pagina 182.

Técnica de puesta a tierra para
blindaje de cables de
retroalimentacion

Instructions, publicacion 2090-IN020, para conocer las especificaciones de

Abrazadera

Blindaje expuesto asegurado >
bajo la abrazadera.

Tornillos de abrazadera (2)

D)
Voltee la abrazadera para mantener

2090-K6CK-KENDAT

\\

fijos los cables pequefios.

Consulte el documento Low Profile EnDat Feedback Module Installation

los juegos de conectores.

Médulo de retroalimentacion de bajo perfil

Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015

obtener la técnica de conexién a
tierra apropiada.

Cable de retroalimentacion (conductor libre)

2090-XXNFMF-Sxx (estandar) o

2090-CFBM7DF-CDAFxx (continuo flexible)

Nota 16

RDB-Bxxxx
Nota 15 Modulo de retroalimentacion
bI.Agrazzderabt:e 2090-K6CK-KENDAT

indaje de cable ) —

Nota 10 N Shiel . 1 e [\ [

I 4 Green/Yellow /-\ &) ) 2 WHITE/BLACK SIN- ![ \\ 2

. L Bl RED 05+ 3

Conector de alimentacién | W |- = oW = i e X cos. 7

eléctricade motor (MP) |y |2 Black BV | V' Alimentacion eléctrica ;

v U Brown MU U de motor trifésico 5 GREEN DATA+
V) V) — 6 whie/GReen XX DATA- 10
Cable de alimentacion eléctrica Nota 21 . ., 7
de motor 2090-CPWM7DF- Retroalimentacion 7 BROWN LK+

xcAAxe esténdar) o demotor | 8 whiesrown XX CLK- 8

2090-CPWM7DF-xxAFxx 9 GRAY +5VDC 5

(continuo flexible) 10 \WHITE/GRAY X)( ECOM 6

Notas 16
Conector de 11 ORANGE -
retroalimentacion 13 wheoraee XX 15+ | | |1
Termistor _ O
de motor (MF) \ /
'Lrli 14 sle BLUE TS-
12
——> oM Consulte la ilustracion de
conectores de bajo perfil —
(lado inferior izquierdo) para
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Apéndice A

Diagramas de interconexion

Figura 103 - Ejemplo de cableado de médulo AM (230 V) con motores TL-Series (Boletin TLY-A)

Madulo IAM (inversor) o AM Servomotores con retroalimentacion |  consulte la informacion sobre las notas en la tabla de la
incremental TLY-Axxxx-H (230 V) pagina 182.
Nota 15
Abrazadera de )
o Kit conector
1 b""daé:bdlz ____________ 2090-K6CK-D15M
§ Nota 10 T 4 Green/Yellow ]\ 5 < T 1T
4 mentacion w12l Ble Vs oelw Law ' A /\
Conector de alimentacién | W &G F 9 BLACK AM+ 1
2 eléctrica de motor (MP) [ |2 | Black L2 <é_v Alimentacién eléctrica |10 [ 1 wwiresack XX am- [ [ 2
] A l \ Brown ! l 1 <€—U de motor trifasico 1 ’ \ RED BM+ ’ \ 3
(Cable de freno y alimentacién de 12 WHITE/RED X}( BM- 4
8 | Conector de retroalimentacion motor 2090-CPBM6DF-16AAKx 5 e e s
9 | demotor (MF Notas 16, 18
10 (MF) Utilice el cable Retroalimentacion 14 WHITE/GREEN W IM- 10
1 2090-CPWMGDF-16AAXx e motor Y
n Conector de freno de para aplicaciones demoto ;i wnﬁi?zm XX +Ego:34( 164
13 motor/resistivo (BC) sin freno.
6 | I/ "7 bk 9 . 15 WHITE/BLUE 51 12
14 — MBRK - ﬂ Black /\ < BR \ \ ’
15 5 \ ’ t ) ><><7 White t ) \ ] 7 BR+ % Freno de motor 17 YELLOW 52 13
1 MBRK + - —C Ao < 19 WHITE/YELLOW S3 \ I 8
1 I V
4 ____________
T | om ) < 24V(C suministrados LN NV S SHIELD \/
PWR —< porel usuario Consulte la ilustracion de
J_ 2 BR- X conectores de bajo perfil (lado
L DBRK - 1—( SH Conexiones de inferior izquierdo)
- BR+ freno resistivo para conocer la técnica de
DBRK + conexion a tierra apropiada.
(able de retroalimentacion 2090-CFBM6DF-CBAAXx
(conductor libre) o

Técnica de puesta a tierra para

blindaje de cables de
retroalimentacion

Abrazadera
Blindaje expuesto asequrado — -

bajo la abrazadera.
Tornillos de abrazadera (2)

Kit conector de bajo perfil
2090-K6CK-D15M

@‘li\
Voltee la abrazadera para 3

mantener
fijos los cables pequefios.

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low Profile
Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN0O7.
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Diagramas de interconexion

Apéndice A

NV W N =

s s
G r oD oY

Mddulo IAM (inversor) o AM

Figura 104 - Ejemplos de cableado de médulos AM (460 V) con motores 1326AB

Servomotores con retroalimentacion

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que

de alta resolucion aparece en la pagina 182,
Nota 15 1326AB (M2L/s2L)
Abrazadera de Kit conector
blindaje ﬂe c.‘::))le 2090-K6CK-D15M
ota —
14 Green/Yellow D A BLACK SIN+ /\ 1
' =5 - ; w_ L B whiteak XX SIN- ] | | 2
Conector de alimentacion| W S C RED 05+ I \ 3
L 2 2/Black B v
eléctrica de motor (MP)| v 1 o < Alimentacion eléctrica D where XX 0S- 4
I ALY demotortrifasico : GREEN DATA+ 5
Cnecrde 3 om0 o | {0
retroalimentacidn Nota 16 Retroalimentacion de motor | K GRAY - 14
de motor (MF) L WHITE/GRAY X)( ECOM 6
Conector de freno de Cable de freno 2090-UXtBMP- 185 N oRANGE +VDC 7
motor/resistivo (BC) Nota 16 oI R whmeormnee XX TS+ | | |11
6 Black C BR-
— MBRK - S BLUE TS-
5 White A BR+ é >""
J_ MBRK + Termostato /i
4 P
T i om ; < 24V(C suministrados | Freno de motor P st com -
. onsulte la pdgina 123 —
_L PWR < porel usuario para obtener informacién sobre la técnica
|| DBRK - L< BR- Conexiones de de conexidn a tierra apropiada.
—I_— DBRK + l( BR~+ H freno resistivo Cable de retroalimentacién (conductor libre)

O N AW =

Médulo IAM (inversor) o AM

Servomotores con retroalimentacion
de dispositivo de resolucion 1326AB

2090-XXxFMP-Sxx
Notas 16,17

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla de la

Cable de alimentacion de motor pdgina 182.
Nota 15 1326-CPX1T-L-xxx
Abrazadera de Nota 16
blindaje de cable Green/Yellow A
Nota 10 ) ' l \ é
1 4 Braided Shield \ l
" - 3 Black B+
Conector de alimentacion| W ) Bk l ) GD
eléctrica de motor (MP)| v = Alimentacién eléctrica
Conector de v H Black T de motor trifésico
retroalimentacion Juego de conectores
de motor (MF) 2090-K6CK-D15MF
6 Black B1
— MBRK - . %‘ Freno de 3 GREEN 5 Ll
T MBRK + Black 23| | motor H BLAGK XX w4 1112
4
. D BLACK 51 3
T ' oM _3< 24V(C suministrados : w X s f p
T PWR = porel usuario Retroalimentacion \ " N ;
2 BR- de motor f
T | DBRK - _1< " Conexiones de B WHE XX__ w2 ] 10
DBRK + < <2 SN freno resistivo o deetroalimentacion I Y
K1 O, (conductor libre) 1326-CCUT-L-xxx
Conector de freno de \ I " g_l_,. Termostato Nota 16 e 2 |16
motor/resistivo (BC) Y XX IR
Black I s
Black (able blindado

(1) Para cablear el interruptor térmico en motores 1326AB (basados en dispositivo de resolucién) es necesario usar el juego de
conectores de perfil bajo 2090-K6CK-D15MF y la extensién de cable al conector de alimentacion eléctrica. Los pines 16,17y S
tienen filtro para evitar la transmision de ruido de nueva al variador. Consulte las instrucciones de cableado y un diagrama en

la pdgina 123.
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Diagramas de interconexion

Figura 105 - Ejemplo de cableado de médulo AM (230 V) con motores F-Series

Médulo IAM (inversor) o AM Servomotores F-Series (230 V) Consulte la informacion sobre las notas en la tabla de la
con retroalimentacion incremental 4qina 182,
Nota 15
Abrazadera de
1 |blindaje de cable
2 Nota 10
4 Green/Yellow D
3 = 3 178l W 1
ue ( =
g Conector de alimentacién |__ W ) Jhlack 5 é_v GD Kit conector
o | eléctricade motor (MP)| v &— Alimentacién eléctrica 2090-K6CK-D15M
1 3/Brown A 1] oo —
7 I &— de motor trifdsico A BLAK NEE
Cable de alimentacion de motor WHITE/BLACK R
2 G q 2090-XXNPH/HF-xxSxr B XX - [ [2
0 onecltpr e Nota 16 C RED Y BM+ { \ 3
retroalimentacion WHITE/RED - 1]
D BM 4
1 de motor (MF) Juego de conectores de cable de freno Retroalimentacion
9101-0330 E GREEN IM+ 5
12 de motor
5 Nota 16 F WHITE/GREEN M- 1
14 _ 6 Black B BR- R WHITE/BROWN TS+ i
5 ] MBRK . Whie A B8R % ‘ Freno de motor P o XX s3 8
. J_ MBRK + K
4 ——>>T1 e +5VDC 14
T I Com ; <" 24VCC suministrados EUEEONE o ><><
J_ PWR 5 ” < porel usuario '\;H 1 WHITE/GRAY ECOM 6
- > g
—I—__ DBRK - T< z 0 %‘ ‘ Conexiones de N 4 BLUE 5 13
DBRK + — + freno resistivo T WHITE/BLUE N 1 ‘ , 1
Conector de freno de o | oa =
motor/resistivo (BC) Termostato _‘-rli S WHITE/VIOLET ><>< TS- 6
Consulte lailustracion de
conectores de bajo perfil (debajo)
para conocer la técnica de
conexion a tierra apropiada.
(able de retroalimentacidn (conductor libre)
2090-XXNFHF-Sxx
Notas 16, 17
Técnica de puesta a tierra para . ] )
blindaje de cables de Kit conector de bajo perfil
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M
Abrazadera
Blindaje expuesto asegurado — ™ »
bajo la abrazadera. g
Tornillos de abrazadera (2) e \l‘;\
Voltee la abrazadera para mantener
fijos los cables pequefios.
Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacién 2094-IN007.
200 Publicacién de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2094-in007_-en-p.pdf

Diagramas de interconexion

Apéndice A

Ejemplos de cableado de

Estos ejemplos aplican a los variadores Kinetix 6000 con motores lineales y
accionadores de Allen-Bradley.

modulos de eje/motor
lineal/accionador Figura 106 - Médulo AM con etapas lineales integradas MP-Series
Modulo IAM (inversor) o AM Etapas lineales de tornillo de bolas con|  Consulte la informacidn sobre as notas ena tabla que
retroalimentacién de alta resolucion aparece en la pagina 182.
Nota 15 MPAS-A/Bxxxxx-\xxSxA
Kit conector
Abrazadera de 2090-K6CK-D15M
1 blindaje de 1 hield -
) cable ” 1 BLACK SIN+ /\ 1
; Nota 10 14 [\ Green/Yellow ﬂ D 2 WHITE/BLACK sn- | ]2
. .. = Bl l C0S+
4| Conector de alimentacion | W 3 ’ \ - ’ \ ¢ é_w = D j, WHE’EE[;RED XX cos- \ j,
eléctrica de motor |V Alimentacion eléctrica
5| eléctricad Py 12 Black B V. Alimentacion eléctri
6 v U Brown A U de motor trifésico 5 GREEN DATA+ 5
7| Conector de S 6 WHITE/GREEN XX DATA- 1
8 N ¥4 (able de alimentacion eléctrica 1 id
retroalimentacion Retroalimentacion | 9 GRAY +5VDC 14
% | de motor (MF) 2090_((?22:,2;;}“% de motor | 10 WHITE/GRAY XX ECOM 6
10
i 0.2090-CPAMTDE-16AFwx " ORMNGE soe | |7
1 Conector de freno de (“’""I;‘:g f:eg'b'e) oL 1B wheoravGE XX TS+ | | |11
13 motor/resistivo (BC) _"rli_ L
6 G BR- 14 TS-
1 — Rk A Black N 14 s 5le
1 5 White P % Termostato o
L~ | MBRK + BR+ 12 oM Consulte la ilustracion de conectores
J_ s VY Y ——> > - de bajo Zer)ﬁl \
1 [ — ini [ado inferior izquierdo) para obtener
—[— 3 24V Suml.mStrados Freno de motor la técnica de conexidn a tierra apropiada.
_L PWR = ¢ porelusuario
_I__— DBRK - 2—( BR- Conexiones de (able de retroalimentacion (con(!uclorlibre)
1 BR+ f ‘e 2090-CFBM?7DF-CEAAXx (estandar) o
DBRK+  —=< reno resistivo 2090-CFBM7DF-CEAFxx (continuo flexible)
| Notas 16, 19, 20
Etapas lineales de accion directa
con retroalimentacion incremental
MPAS-A/Bxxox-ALMx2C
Kit conector
2090-K6CK-D15M
1 BLACK AM+ /\ 1
D WHITEBLAGK XX -
(able de alimentacidn eléctrica l 2 AM I \ 2
2090-CPWM7DF-16AAx | C <€_W = GND 3 RED BM-+ { \ 3
(estdndar) B v 4 whrero XX BM- | [ [ 4
"20(9(25; lem); b’lgffx’( __<A é_u Alimentacion eléctrica 5 e " 5
Nota 16 —+—&— demotortrifasico P s XX i ;
Retroalimentacion | R +5VDC 14
demotor [, whegRey XX ECOM 6
n ORANGE -
Técnica de puesta a tierra para & o 13 white/oRanGe_ XX TS+ 1
blindaje de cables de Kit conector de bajo perfil Termostato
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M -|_|-|i 14 BLUE TS- l
Sle
15 wameswe XX 51 | [ 12
16 YELLOW S2 \ ’ 13
17 wirervewow XX 3 | [ [ 8
12 s ()] S
s Consulte la ilustracion de l
Abrazadera conectores de bajo perfil
Blindaje expuesto asegurado ———= (lado inferior izquierdo) para
bajo la abrazadera. obtener la técnica de conexidn a
Tomnillos de abrazadera (2) e b tierra apropiada.
Voltee la abrazadera para mantener Cable de retroalimentacion (conductor libre)
fijos los cables pequeios. 2090-XXNFMF-Sxx (esta’Andar) 0o
Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low 2090'(FBM7DF'(,5AFX’1( 6(“’"""“0 flexible)
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007. ote
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Figura 107 - Médulo AM con cilindros eléctricos MP-Series

Modulo IAM (inversor) o AM Cilindros eléctricos con Consulte la informacion sobre]als notas en la tabla que
retroalimentacion de alta resolucion aparece en la pigina 182.
Nota 15 MPAR-A/Bxxxx (serie B) y
MPAI-A/Bxxxxx Kit conector
Abr;lz.age(a ge 2090-K6CK-D15M
indaje de ) I
; cable X Shield T 1 BLACK SIN+ /\ 1
3 Nota 10 T 4 [\ Green/Yellow ﬂ D 2 WHITE/BLACK XX SIN- [ \ 2
4 | Conector de alimentacion| w | | Blue [ é—w 1 GND 3 WHESRED e 05+ \ 3
5 | eléctrica de motor (MP) v 2 Black B é_V Alimentacién eléctrica |2 €05 4
6 1 Brown A U de motor trifasico 5 GREEN DATA+ 5
7 U é— 6 whe/eReen XX DATA- 10
8 | Conectorderetroalimentacion Consuite informacién sobre Retroalimentacion 9 GRAY +5VDC 14
190 de motor (MF) cables de alimentacion eléctrica de motor 10 WHITE/GRAY N ECOM 6
1 de motor en la Tabla 114. 1 ORANGE +9VDC ’ 7
12 Conector de freno de Natas 16, 18 ol 1 WHITE/ORANGE s+ | [ [m
3 motor/resistivo (BC) _‘J-q
14 VBRK - 6 A Black N G BR- O—L S TS
15 ] s \ I [ ] Mhie [ ] \ I ; % ‘ Termostato
BR+
T _L MBRK -+ 4 VY% AR/ % S OM - Conulte la lustracion de
— oM — i conectores de bajo perfil —
—|_ 3 24 VCIC sum{nlstrados Freno de motor (lado inferior izquierdo) para
J_ PWR ———— porefusuario obtener la técnica de conexién a
2 BR- tierra apropiada.
— DBRK - —< Conexiones de ‘ )
1 BR+ f istiv Consulte informacion sobre cables de
DBRK + — Teno resistivo retroalimentacién de motor (conductor libre)
enlaTabla 114.
| Notas 16, 19, 20
Cilindros eléctricos con
retroalimentacion de alta resolucion
. MPAR-A/Bxxocx (serie A) !
Técnica de puesta a tierra para Kit conector
blindaje de cables de Kit conector de bajo perfil 2090-K6CK-D15M
retroalimentacion 2090-K6CK-D15M 1 BLACK v [\ [
b 2 whmesack XX SIN- [ ]2
C v Lo 3 R s+ | |3
s < v 4 whmerD XX C0S- [ [ [4
—>—<(&—  Alimentacién eléctrica DATAS
A U de motor trifisi 5 GREEN 5
Abrazadera _%é_ e motor trifasico 6 A E— XX DATA- m
Blindaje expuesto asequrado ——— 2
bajo a abrazadera, Retroalimentacion |—2 — o +5VDC 14
Tornillos de abrazadera (2) _ b de motor 10 WHITE/GRAY ECOM 6
Voltee laabrazaderapara ~ i ORANGE +9VDC 7
mantener 13 whireioranGe XX 15+ | | [ 11
fijos los cables pequefios. O
Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low BR- "-rlj} 14 Sle _BUE T5-
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007.
BR+ Termostato "
T &%Mllte lailustracion de conectores de
bajo perfil
Freno de motor

202

(lado izquierdo) para conocer la técnica de
conexion a tierra apropiada.

Consulte informacién sobre cables de retroalimentacién de
motor (conductor libre) en la Tabla 114.
Notas 16, 19, 20
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Tabla 114 - Cables de alimentacion eléctrica y retroalimentacion del cilindro eléctrico MP-Series

(]
N.* de cat. de £ | Neodecat.de N.° de cat. de
cilindro eléctrico N.° de £ | cabledealimentacién N.° cable de N.°
g
iy (1)
MPAR-A/Bxux (serie A) 32| 2090-XXNPMF-165xx (estndar) o 2090-XXNFMF-Sx (estandar) o
MPAR-A/B2xxx (serie A) 40 2090-CPxM4DF-16AFxx (continuo flexible) 2090-CFBM4DF-CDAFxx (continuo flexible)
MPAR-A/B1xxx (serie B) 32
MPAR-A/B2xxx (serie B) 40
MPAR-A/B3xxx 63
MPAI-A/B 2000 64 2090-CPxM7DF-16AAxx (estandar) o 2090-CFBM7DF-CEAAxx (estandar) o
2090-CPxM7DF-16AFxx (continuo flexible) 2090-CFBM7DF-CEAFxx (continuo flexible)
MPAI-A/B3xxxx 83
MPAI-A/B4xxxx 110
MPAI-B5xxxx 144
MPAI-ASxcx 124 | 2090-CPxM7DE-14AAxx (estandar) o 2090-CFBM7DF-CEAAxx (estandar) o
2090-CPxM7DF-14AFxx (continuo flexible) 2090-CFBM7DF-CEAFxx (continuo flexible)

(1) Los cilindros eléctricos Boletin MPAR (serie A) tienen conectores roscados (M4) y requieren conectores de cables roscados (M4).

Figura 108 - Médulo AM con propulsores lineales LDAT-Series

Médulo IAM (inversor) o AM Propulsores lineales con

retroalimentacion incremental

Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
aparece en la pdgina 182.

Nota 15 LDAT-Sx000-xBx Kit conector
Abrazadera de 2090-K6CK-D15M
1 AN 1 Shield 1 ]
) blindaje de o BLACK AM+ 1
; cable 4 [\ Green/Vellow /-\ D 2 whimeack XX ame || |2
4 Nota 10 W 3 Blue C é_W 1 ao 3 RED BM+ { \ 3
5 | Conector de alimentacién ) Black B v 4 whrere XX BM- | | [4
6 | eléctricade motor (MP) |V 1 Brown A é_u Alimentacion 5 GREEN IM+ 5
7 U \/ & eléctrica 6 whreiGreen XX M- 10
g Conector de Cable de alimentacion eléctrica de motor trifasico 9 GRAY N +5VDC 14
A L, de motor 2090- . i 10 WHITE/GRAY ECOM 6
10 | retroalimentacion CPWMDF-xtAAXx (esténdar) o Retroalimentacidn -
11 | de motor (MF) 2090-CPWM7DF-xxAFxx de motor ORANGE -
12 (continuo flexible) o 13 whre/oRaGe XX TS+ 1
Notas 16, 18
B -"rli 14 BLUE 15
14 o -
15 T at 15 21 WHITE/BLUE X)( S1 \ l 12
ermostato 16 YELLOW S2 \ ’ 13
| 17 wreveow XX 53 | [ [ 8
12 551 com ”\C
| Consulte la ilustracion de
conectores de bajo perfil
Técnica de puesta a tierrapara (lado inferior zquierdo) para
) A obtener la técnica de conexion a
blindaje de cables de tierra apropiada.
retroalimentacion (able de retroalimentacion (conductor libre)
2090-XXNFMF-Sxx (estandar) o
Y Kit conector de baj op erfil 2090-CFBM7DF-CDAFxx (continuo flexible)
Nota 16
2090-K6CK-D15M
Abrazadera
Blindaje expuesto asequrado ——-}
bajo la abrazadera. /@\i .
Tornillos de abrazadera (2)
Voltee la abrazadera para mantener
fijos los cables pequefios.
Consulte especificaciones de kits conectores en el documento Low Profile
Connector Kit Installation Instructions, publicacién 2094-IN007.
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Figura 109 - Médulo AM con motores lineales LDC-Series o LDL-Series

(conectores de cable)
Médulo IAM (inversor) o AM LDC-Coooooe-xHTx1 or Consulte la informacion sobre las notas en la tabla que
LDL-xxxxxoox-xHTx1 aparece en la pagina 182.
Nota 15 Bobina de motor lineal con
Sen/Cos o encoder TTL externo
Abrazadera de E y conectores de cable Kit conector
1 blindaje de SHIELD ! " 2090-K6CK-D15M
2 cable 6ND Termostato | =3 S| _
3 Nota 10 T 4 GREEN/YELLOW 3 — . A .
4 3 BLUE C w L "_LIJ\ " o il
W é_ = BLUE
5 Conector de ) BLACK v >1e
onectorde | — 8 221V pimentacd oI e Y s |||
6 alimentacion 1 o . _U Alimentacion eléctrica ” o p 5
7 | eléctricade motor (MP) | U U y; &—  demotor trifasico 7 weon XX 53 3
g (able de alimentacidn eléctrica Retroalimentacién de motor 10 WHT/GRAY ECOM 6
10 | Conectorderetroalimentacion demotor 2090- 9 ey XX +5vC 14
CPWM7DF-xxAAxx (estandar)
11 | demotor (MF) 0.2090-CPWM7DF-eAFrx 6 WHI/GREEN M- 10
12 (continuo flexible) 5 ween XX Mt 5
3 Notas 16,18 4 WHT/RED 05-  (BM-) 4
14 3 o XX cos+ BMH) [ | |3
15
2 WHI/BLACK SIN-~ (AM-) \ ’ 2
T 1 pack XX SN (M) | ] 1
Cable de retroali acion (conductor T
libre) 2090-XXNFMF-Sxx (esténdar) o
2090-CFBM7DF-CDAFxx (continuo flexible)
Nota 16
Consulte la ilustracion de conectores de bajo perfil
(lado inferior izquierdo) para obtener
la técnica de conexidn a tierra apropiada.
1
1 SIN“ (AM+) 2
4 SIN-_ (AM-) ><>< E ¢
2 0S+ (BM+)
B )()C'<% Encoder externo
5 oS- (BM-) <
; Mt <~ seno/coseno
< & o(TTL
6 IM- )<>C<H ()
8 POWER
7 om
I
Técnica de puesta a tierra Kit conector de bajo perfil

para blindaje de cables de
retroalimentacion

2090-K6CK-D15M

Abrazadera

Blindaje expuesto asegurado o
bajo la abrazadera. Q"\\
Voltee la abrazadera para mantener
fijos los cables pequefios.

Tornillos de abrazadera (2)

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007.
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Figura 110 - Médulo AM con motores lineales LDC-Series o LDL-Series

(cables con conductores libres)

Mddulo IAM (inversor) o AM

Nota 15

b

Abrazadera de
blindaje de cable

Nota 10

Conector de alimentacion
eléctrica de motor (MP)

=~ |w |

===+

Realice el cableado como se
muestra usando el tipo de
cable apropiado para

Consulte la informacién sobre las notas en la tabla que

aparece en la pagina 182.

Bobina de motor lineal con encoder
externo TTL o seno/coseno y cables de
conductores libres LDC-Cooooxx-xHTx1

su aplicacion.

Modulo IAM 0 AM 1 N TS+
Kinetix 6000 2] || 51
HEE -
8 S3
SN+ (AM+)
Kit conector 2 SIN- (AM)
2090-K6CK-D15M 3 0S+  (BM4)
4 C0s-_(BM-) -
5 IM+
10 IM-
retr(ooar;ier;teolit(ajiién 1 \ I POVER
de motor (MF) 6] 1] com
I
Técnica de puesta a tierra
para blindaje de cables Kit conector de bajo perfil
de retroalimentacion

7 2090-K6CK-D15M

Abrazadera
Blindaje expuesto asequrado ——-
bajo la abrazadera.

Tornillos de abrazadera (2) PN
Voltee la abrazadera para
mantener fijos los cables

pequefios.

Consulte las especificaciones de los kits conectores en el documento Low
Profile Connector Kit Installation Instructions, publicacion 2094-IN007.
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0 LDL-xxx00x-xHTx1
GREEN/YELLOW
BLACK <_W JT- GND
v WHITE <_V Alimentacién eléctrica
RED é—U de motor trifasico
I
TS+
- Et:ﬁ; < —\_E'_l_r Termostato
|
POWER RED pa—
s1 WHITE P
52 BLUE & Médulode
23 . ORANGE & efectoHall
BLACK
%
SN+ (AM4)
e 0C S
S+ (BM+
. ((BM-)) < € Encoder externo
e < & seno/coseno
L o(TTL)
< &
%
K&
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Ejemplo de cableado de Este ejeglplﬁ E)P;/iIC)a 12 los Varéador;\ej Kinetix 6000 con sistemas de variador y motor
i ' inetix 6000M.
variador y motor Integrados inetix

integrados Kinetix 6000M

monitoreo de retroalimentacion de sequridad al variador adyacente (flujo abajo) de la linea de tension. Para evitar lesiones
personales debidas a un movimiento inesperado, asegurese de que las conexiones de retroalimentacion de seguridad se
alimenten a través de cada variador de la linea de tension de manera que los dispositivos de sequridad puedan reconocer
cuando el variador Kinetix 6000 abra el contactor de retroalimentacion en la cadena de seguridad en cascada.

2 ATENCION: Al utilizar el sistema IDM Kinetix 6000M con variadores Kinetix 6000, el médulo IPIM solo envia las sefales de

Figura 111 - Médulo IPIM con unidad IDM

2094-SEPM-B24-S Unidad IDM Kinetix 6000M
Médulo Kinetix 6000M IPIM MDF-SBxooox-Qx8xB-S
o (able hibrido 2090-CHBIFS8-12AAxx
Abrazadera de blindaje de @_ Conector de entrada Conector de salida
cables ) de cable hibrido de cable hibrido
l 1
' 6
Conector | DC- ; I[\\ Gr:; /-\\ i -
de bus de CC + 3 , \ 3 I \ A ;H>_
rown
DC+ —>> Terminacién 2090-CTHP8 o cable
L hibrido a siguiente unidad IDM
% 2 Blue c s | 2090-CHBP8S8-12AAKx
—3 White/Blue D D
2 —,
:H_Z 4 _ Drain * ] 8
Conector de b A White/Brown A 8 8y | S 3 | Terminacién
comunicadidn -~ ¢ [ Bown (o7 75 9 2090-CTHP8
intermodular Tl U™ White/Pink Y 9 5 & ]
—— 8 Pink 10 10
RIN |- o ——>>—
BT rain \ o
——110 Orange 4 4
SE —
S—; n | voet | [ [] 5 5 >>>:
—n || Yellow 1]1] 6 6 1 o
) TR I —>_ |, Terminacién
| ; 2090-CTSRP
Cable de red 2090-CNSSPxS-AAxx 1 TX+ .
—a ) 2 RTN_RX+
T+ 1 /-\ Blue /-\ RX+ 1 3 RTN_RX- Terminacion 2090-CTSRP o cable
i RTN_RX- {2 White/Brown RIN.TX- ) 2 4 X de red a siguiente unidad IDM
Conector desalida = > Brown I 5 REF 2090-CNSxPXS-AAxx
de cable de red -
T*- 4 White/Blue RX- 4
REF 5 Green REF 5 Conector de salida
Y Y de cable de red
| . Conector de entrada
R+ de cable de red ! Vo2V
[T 2 2 Overtravel-
Conectorde | 3 1/0 24V COM
e - Al sensor
[ ol entrada digital 1 | 4 Registration 2
— Al circuito de i
Conector de 2 |- 5 Shield
- — 6 control de
desconexion de par sequra SE- ; desconexién de par |
SE1 s sequra 1 1/0 24V+
24+ p ; 4 2 Overtravel+
% onectorde | 1/0 24V COM Al sensor
:I: 1 +24V entrada d|g|ta|2 4 Registration 1
Conector de entrada | =17 _ 5 Shield
de habilitacion % 3 oM I
I 1 1/0 24V+
TD%% 2 Reserved
Conectores 10- S 2 Al'mddulo Ethernet Conethrde 3 1/0 24V COM Al sensor
EtherNet/IP (2) | R0+ 3 ointerruptor entrada digital 3 |, Home
BEDL N p ‘
| RD- 6 5 Shield
I

206 Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015



Diagramas de interconexion

Apéndice A

Ejemplo de control de
un freno

La salida de relé del Kinetix 6000 (MBRK+ BC-5 y BC-6) es ideal para controlar
directamente un freno de motor, sujeto al limite de voltaje de relé de 30 VCCy al
limite de corriente de relé como se muestra a continuacién.

Tabla 115 - Limite de corriente de relé de freno

Valor de corriente de freno, max.
Mddulo Kinetix 6000 IAM/AM
Serie A Serie B Serie C
2094-AC05-Mxx-x, 2094-AC09-M02-x, N/D
2094-AMP5-x, 2094-AM01-x, 2094-AM02-x oA
2094-BC01-Mxx-x, 2094-BC02-M02-x, . 30A
2094-BMP5-x, 2094-BM01-x, 2094-BM02-x ’ 30
2094-AC16-M03-x, 2094-AC32-M05-x, 13A N/D '
2094-AM03-x, 2094-AM05-x :
2094-BC04-M03-x, 2094-BC07-M05-x,
2004-BM03-x, 2094-BMOS-x 30 3.0A
Tabla 116 - Clasificacion de corrientes de bobinas de <1.0A
Motores/accionadores de freno compatibles (" Corriente de Motores de freno compatibles Corriente de
P bobina P bobina
MPL-x1510, MPL-x1520, MPL-x1530 0.43...0.53A TLY-A110T-H, TLY-A120T-H y TLY-A130T-H 0.18...0.22A
MPL-x210, MPL-x220, MPL-x230 0.46...0.56 A TLY-A220T-Hy TLY-A230T-H 0.333...0.407 A
MPL/MPF-x310, MPL/MPF-x320, MPL/MPF-x330 045, 055 TLY-A2530P-H, TLY-A2540P-H y TLY-A310M-H 0.351...0.429A
MPS-x330, MPM-x115, MDF-SB1003 T 1326AB-BAxix 0.88A
MPL-x420, MPL-x430, MPL-x4520, MPL-x4530, MPL-x4540,
MPL-x4560 F-4030, F-4050 y F-4075 0.69A
MPF-x430, MPF-x4530, MPF-x4540 0.576....0.704A
MPS-x4540, MPM-x130, MDF-SB1153, MDF-SB1304
Tabla 117 - Clasificacion de corrientes de bobinas de >1.0Ay< 1.3A
(1) Corriente de . Corriente de
Motores de freno compatibles bobina Motores de freno compatibles bobina
MPL-xB520, MPL-xB540, MPL-x560, MPL-x580 A F-6100, F-6200 y F-6300 1.30A
1.05...1.28
MPF-x540, MPS-B560, MPM-x165 1326AB-B5xxx y 1326AB-B7xxx 1.20A
(1) Eluso de la variable x indica que esta especificacion aplica a motores de 230 Vy 460 V.
Tabla 118 - Clasificacion de corrientes de bobinasde >1.3Ay < 3.0A
Motores de freno compatibles Corriente de
bobina
MPL-B640, MPL-B660, MPL-B680 1.91...2.19A
MPL-B860, MPL-B880 2.05...250A
MPM-x215 1.84...2.25A

MPL-B960, MPL-B980

N/D

IMPORTANTE

Debe usarse un relé externo puesto que la corriente de bobina para los motores
MPL-B960 y MPL-B980 tiene una capacidad de 3.85...4.70 A.
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En esta seccion se proporcionan los diagramas de bloques de los médulos del
variador Kinetix 6000. Consulte Recursos adicionales en la pagina 12 para
obtener informacién sobre la documentacién disponible para diagramas de

bloques de médulos LIM y RBM.

Figura 112 - Diagrama de bloques de médulo IAM/AM (inversor)

Abrazadera de blindaje

de motor

E

Salida trifsica de motor

Conexiones de motor/freno resistivo

I

[N :§'a;
=
25
[ = e
D
= <
I
o =
IT———=———— R
| ‘ 1S
I I
T T
[=3
I '8
! | &
>
I =
| | ©
| IS
T T g
2
| I e
| I
I I
I I
I I
I
S Ld
=
=]
]
=2E
[=3K-"}
55 E
S=58
ES
E23E8 8
el
JIC =csig s
Py [
prgt ey
- +3 ¥
22§ =
ERA] °
gez +
(=3
=l
=
T . = =
< i < ENLE
[~
[T
=l
==
[= -
(-
-

Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015

SYSOK

©o

CONV_ID

g
=
=
3
2
5
<]

CAN(2)




Apéndice A

Diagramas de interconexion

Figura 113 - Diagrama de bloques de médulo IAM (convertidor)
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Figura 114 - Diagramas de bloques de médulos de derivacion

DC+ L 2 . .
Resistencia
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- externa
POWER T —
0 RAIL | [] .
= Circuito de
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Ge +5V (control)
E +/-15V (IGBT)
24V (control)
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Apéndice B

Actualizacion del
firmware del sistema
Kinetix 6000M

Actualizacion del firmware del variador

Este apéndice proporciona los procedimientos para actualizar el firmware
mediante el software ControlFLASH.

Tema Pagina
Actualizacion del firmware del sistema Kinetix 6000M 21
Actualizacion del firmware del variador mediante el software ControlFLASH 212

La actualizacion del firmware del sistema de unidades de variador y motor
integrados (IDM) Kinetix 6000M se realiza mediante el software ControlFLASH.
El procedimiento para actualizar las unidades IDM requiere el uso de la interface
Sercos, similar a los médulos de eje. Sin embargo, la actualizacion de firmware del
médulo IPIM se realiza mediante la red EtherNet/IP.

IMPORTANTE El software DriveExplorer no se aplica a las actualizaciones de firmware
Kinetix 6000M.

Consulte el procedimiento de actualizacién del firmware especifico para el
sistema IDM en el Manual del usuario — Sistema integrado Kinetix 6000M de
variadores y motores, publicacién 2094-UMO003.
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Actualizacion del
firmware del variador
mediante el software
ControlFLASH

212

Actualizar el firmware del médulo de ¢je mediante el software ControlFLASH
implica configurar la comunicacién del controlador, seleccionar el variador a
actualizar y actualizar el firmware.

Antes de empezar

Antes de comenzar necesita el siguiente software y la siguiente informacién.

oo Revision de firmware o
Descripcion N.° de cat. versién de software
Software RSLogix 5000 o Software RSLogix 5000 15.x 0 posterior
la aplicacion Logix Designer Aplicacién Logix Designer 21.x 0 posterior

1756-MxxSE 15.32 0 posterior
Médulo ControlLogix Sercos

1756-L60MO3SE 15.4 0 posterior
Médulo CompactLogix Sercos 1768-M04SE 15.35 0 posterior
Tarjeta PCl SoftLogix sercos 1784-PM16SE 15.33 o posterior
Software RSLinx® 2.50 o posterior
Kit de software ControlFLASH 4.00.09 o posterior

Ntmero de catdlogo del médulo IAM/AM especifico que desee actualizar

Ruta de la red al médulo IAM/AM especifico.

(1) Descargue el paquete ControlFLASH en http://support.rockwellautomation.com/controlflash. Para obtener asistencia, comuniquese
con el servicio de asistencia técnica de Rockwell Automation llamando al (440) 646-5800.
Para obtener mds informacion sobre ControlFLASH (no para un variador especifico), consulte el documento ControlFLASH Firmware
Upgrade Kit User Manual, publicacion 1756-UM105.

IMPORTANTE  Debe haber alimentacion eléctrica de control en CPD-1y CPD-2 antes de
actualizar su variador especifico.

Elindicador de estado de siete segmentos en el modulo IAM (inversor) o del
mddulo AM especifico debe mostrar un 2, 3 o 4 fijo antes de comenzar este
procedimiento.

ATENCION: Para evitar lesiones personales o dafios al equipo durante la
actualizacion del firmware debido a acciones impredecibles del motor, no
aplique alimentacion de entrada de CA trifésica o CC de bus comiin al variador.
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Actualizacion del firmware del variador

Apéndice B

Configuracion de la comunicacion Logix5000

Este procedimiento supone que su método de comunicacién al controlador
Logix5000 estd usando el protocolo Ethernet. También se supone que su médulo
Logix5000 Ethernet ya ha sido configurado.

Consulte mas informacién en el documento ControlLogix System User Manual,

publicacién 1756-UMO001.

Siga estos pasos para configurar la comunicacién Logix5000.

1.

Abra el software RSLinx Classic.

2. En el ment desplegable Communications, seleccione Configure Drivers.

Se abre el cuadro de didlogo Configure Drivers.

- Available Driver Types:

Ethernet devices Add New...

Configured Dirivers: -

Mame and Description | Status.

Configure...
Startup..
Start
Stop

Delete

ddd e

En el ment desplegable Available Drive Types, seleccione Ethernet devices.

Haga clic en Add New.
Se abre el cuadro de didlogo Add New RSLinx Classic Driver.

Escriba el nombre del nuevo variador.

Choose a name for the new driver.
[15 characters maximum)

Cancel

|4B_ETH-1

Haga clic en OK.

Se abre el cuadro de didlogo de configuracién del variador.

"Configure driver: ABETH-1"

Station Mapping |

Station | Host Name Add New ]
1] 10.91.36.82
63 | Delste

Escriba la direccién IP de su mdédulo Logix5000 Ethernet.

La direccién IP mostrada es un ejemplo. La suya serd diferente.
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8. Hagaclicen OK.

El nuevo variador Ethernet aparece bajo Configured Drivers.

Configure Drivers

—Awailable Driver Types:

Cloze
IEthemet devices j Add Mew... |

Help

\_l:
——

r— Configured Drivers:

Mame and Description | Statuz |
AB_ETH-1 A-E Ethemet RUNMING Running Lonfigure...
LocalSubnet A-B Ethemet RUMMING Running

Startup...
Sitart

Stop

diidd

Delete

9. Haga clic en Close.

10. Minimice el cuadro de didlogo de la aplicacién RSLinx.

Actualice el firmware

Siga estos pasos para seleccionar el médulo de variador que desea actualizar.

1. Abra su software ControlFLASH.

Puede obtener acceso al software ControlFLASH mediante cualquiera de
estos métodos:

o En el mend Tools de la aplicacién Logix Designer, seleccione

ControlFLASH.

o Scleccione Start>Programs>FLASH Programming Tools>
ControlFLASH.

Se abre el cuadro de didlogo de bienvenida de ControlFLASH.

Welcome to ControlFLAS|

‘wielcome to ContralFLASH, the firmware
update tool. ControlFLASH needs the
fallowing information from vou before it can
1 begin updating a device.

(.fm!f‘ﬂf | 1.The Catalog Mumber of the target device.
FLASH 2 The Metwork Configuration parameters
T [optional).

3. The Metwork. Path to the target device.
4. The Firmware Fevizion for this update.

Wiew Log |

< Back I Mext » | Cancel Help
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2. Haga clic en Next.
Se abre el cuadro de didlogo Catalog Number.

Catalog Number

Enter the catalog number of the target device:

|2094-BC01-MPE

Control BETERR
FLASH

|

2034-4M03
2034-4M05
2034-4MP5
2034-BCO7T-M01

5

2034-BC04-M03
2034-BCO7-M05
2034-BM0
2034-BM02
2034-BM03
2034-BM05
2034-BMPS

[

< Back | Mext » | Cancel Help

3. Seleccione el médulo de variador.

En este ejemplo, el médulo 2094-BCO1-MPS IAM est seleccionado.
4. Haga clic en Next.

Se abre el cuadro de didlogo de seleccion del variador a actualizar.

Select the 2094-BC0O1-MP5 device to update and click OK

IV Autobrowse | Fefresh I Browssing - node 3 nat found

‘workstation
&5 Linx Gateways, Ethernet
[=-@5 AB_ETH-5, Ethernet
= 192.168.5.10, 1756-ENBT/A, 1756-ENBT/A
=B Backplane, 1756-A7/4
00, 1756-L625 LOGIXS562 SAFETY, Ped311_Cartoner
01, 1756-L5F LOGLY SAFETY, 1756-L5PJB 556%_SAF_R16_05_56
02, 1756-DNE, 1756-DNE DeviceMet Scanner
03, 1756-MO35E, 3 Axis SERCOS interface
=-#5 SERCOS interface, SERCOS network.

00, 1756-MO3SE
01, Kinetiz 6000, 460¥AC, TAM, ek PS, 44/64, 2004-BC01-MPS
02, Kinetiz 6000, 460¥AC, AM, 48/64, 2094-BMPS

5. Expanda su nodo Ethernet, backplane Logix5000 y médulo de red
EtherNet/IP.

6. Scleccione el servovariador que desee actualizar.

7. Haga clic en OK.

Se abre el cuadro Firmware Revision.

Catalog Mumber:  2094-BC07-MPS
Serial Mumber: 00000000
Current Revision: 1.88

(:ﬂn!f'ﬂl 1~ Select the news revision for this update; —————
FLASH Revisi... | Resticti..
! 1.83
J Show &l |
Hestrictions..l
Current Folder:
’7 c:\progra™1hcontra™1 _I ‘

< Back | Mext » Cancel | Help |
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8. Secleccione la revision de firmware que desee actualizar.
9. Haga clic en Next.

Se abre el cuadro de didlogo Summary.

DAMGER: The target module iz about to be
update with new firmware. During the update the
module will be unable to perform its normal contral
1 function. Please make sure that all processes
(.ﬂn!f‘ﬂf affected by thiz equipment have been suspended
FLASH“ and that all zafety c:ri_tic:al functions are not
s affected. To abort this firmware update, press
Cancel now. To begin the update now, press
Finizh.

Catalog Mumber:  2094-BCO1-MPS
Serial Mumber: 00000000
Current Revision: 1.88

Mew Revision:  1.89

More Info |

< Back | Finizh | Cancel | Help |

10. Confirme el nimero de catdlogo del variador y la revisién de firmware.
11. Haga clic en Finish.
Se abre el siguiente cuadro de didlogo de advertencia de ControlFLASH.

DAMGER: The target module iz about to be
update with new fimware. During the update the
module will be unable to perfarm its normal contral
function. Pleaze make sure that all processes
affected by thiz equipment have been suspended

2 Hhat all o sfahy eritic sl selione srs nok

Hlpss
35

\?/I Are you sure you wank to begin

updating the target device?

es | Mo |

More Info |

< Back | Finizh | Cancel | Help

12. Haga clic en Yes (solo si est listo).

Se abre el siguiente cuadro de didlogo de advertencia de ControlFLASH.

& Flashing the Drive Will Cause Al Motion to Stop on the SERCOS Ring! 1!

Ok | Cancel |

13. Confirme la advertencia y haga clic en OK.

Se abre el cuadro de didlogo

Progress y comienza la Catalog Mumber.  2094-BC01-MP5
Serial Mumber: Q0000000

Current Revision: 1.88
Mew Revision: 1.89

actualizacidn.

Trangmitting block 2751 of 5377

[ |
Cancel |
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Elindicador de estado de siete segmentos del médulo variador cambia de 2,
3 04 aF lo cual indica que la actualizacién estd en curso.

Una vez que la informacién de

actualizacion se ha enviado al Catalog Number:  2094-BC01-MP5

variador, este se restablece y realiza

Serial Murmber: 00000000
Current Revision: 1.88

una comprobacién de diagnéstico. Wemensan 188

Trangmitting block 5377 of 5377

14. Espere a que el cuadro de didlogo

Progress llegue al final.

Cancel |

15. Se abre el cuadro de didlogo Update Status, el cual indica éxito o fallo,
como se describe a continuacién.

Estado de actualizacion Si

Exito

1. Aparece Update complete en un cuadro de didlogo de estado VERDE
2. Vaya al paso 16.

Fracazo

1. Aparece Update failure en un cuadro de didlogo de estado R0JO.
2. Consulte el documento ControlFLASH Firmware Upgrade Kit Quick
Start, publicacién 1756-Q5105, para obtener informacion sobre

resolucién de problemas.

X
Catalog Mumber: 2094-BC01-MP5 oK
Serial Mumber: 00000000 —I

Current Revision: 1.88 Wiew Log |

Mew Revision:  1.89

Statusz:

— Hel
Update complete. Please verify thiz new LI

firmware update before uging the target R
device in itz intended application. epeat |

16. Haga clic en OK.
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Verifique la actualizacion del firmware

Siga estos pasos para verificar que la actualizacidn del firmware se realizd
correctamente.

SUGERENCIA Verificar si se ha actualizado el firmware es opcional.

1. Abra el software RSLinx.

2. En el ment desplegable Communications, seleccione RSWho.

: |

W Autobrowse l:l

= E ‘Warkstation

+-@5 Linx Gateways, Ethernet

—l-@5 AB_ETH-S, Ethernet

= f] 192.168.5.10, 1756-ENET/A, 1756-ENBT/A
-3 Backplane, 1756-A714
+ 00, 1756-L625 LOGIXES62 SAFETY, Ped311_Cartoner
01, 1756-L5P LOGLY SAFETY, 1756-L5P/E 556%_SAF_R16_05_56
+ 02, 1756-DNE, 1756-DNE DeviceMet Scanner
= 03, 1756-M03SE, 3 Axis SERCOS interface
—l-@5 SERCOS interface, SERCOS network

Browsing - node 9 not found

00, 1756-MO35E
01, Kinetix 6000, 460YAC, TAM, BkW PS, 44[64, 2094-BEC01-MPS
012, Kinetix 6000, 460YAC, AM, 4464, 2094-BMPS

f] 04, 1756-ENET/A

3. Expanda su nodo Ethernet, backplane Logix5000 y médulo de red
EtherNet/IP.

4. Haga clic con el botén derecho del mouse en el médulo de variador y
seleccione Device Properties.

Se abre el cuadro de didlogo Device Properties.

Device Mame: I 2094-BC0T-MP5

Wendor: IAIIen-BradIey Company
Froduct Type: |115

Product Code: |93
Revision: 1.89
Serial Mumber: IDDDDDDDD

Faults:

Cloze | Help |

5. Verifique el nuevo nivel de revision del firmware.

6. Haga clic en Close.

218 Publicacion de Rockwell Automation 2094-UMO001I-ES-P - Julio de 2015
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Antes de empezar

Aplicaciones de bus comun de (C

Este apéndice proporciona procedimientos de integracion especificos a los
sistemas de variadores multiejes Kinetix 6000 configurados para bus comun de
CC. El procedimiento implica calcular valores de capacitancia y establecer el
pardmetro Additional Bus Capacitance por medio del software DriveExplorer.

Tema Pagina
Antes de empezar 219
(lculo de la capacitancia de bus total 220
(lculo de la capacitancia de bus adicional 221
Valores de capacitancia del variador Boletin 2094 21
Ejemplo de capacitancia de bus comiin 222
Establecimiento del pardmetro Additional Bus Capacitance 223

Para establecer el pardmetro Additional Bus Capacitance mediante la aplicacion

Logix Designer, consulte el Apéndice E comenzando en la pagina 245.

El célculo de capacitancia, segtin se aplica al médulo de derivacion Boletin 2094 y
al médulo IPIM Kinetix 6000M, también se incluye en este apéndice.

Estos procedimientos suponen que usted ha instalado y cableado su sistema de bus
comun de CC Kinetix 6000.

Antes de establecer el pardmetro Additional Bus Capacitance (Add Bus Cap) en
el software DriveExplorer o en la aplicacién Logix Designer, deberd calcular estos
valores:

o Capacitancia de bus total

o Capacitancia de bus adicional
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Calculodelaca pa(itancia La capacitancia de bus total es la suma de todos los valores de capacitancia de sus
de bus total mddulos de bus comtin Boletin 2094. Especificamente, esto incluye los valores de
capacitancia de cada uno de estos médulos:

o Moddulo IAM guia (convertidor ¢ inversor)

o Cadamoédulo AM y de derivacion (si estdn presentes) en la linea de tension

del IAM guia
o Cada médulo IPIM (si estd presente) en la linea de tensién del IAM guia
o Cada médulo IAM seguidor (convertidor ¢ inversor)
o Cadaméddulo AM en lalinea de tensién del IAM seguidor

o Cada médulo IPIM (si estd presente) en la linea de tensién del IAM
seguidor

Consulte Valores de capacitancia del variador Boletin 2094 en la pégina 221 para
obtener los valores de capacitancia de los médulos IAM, AM, IPIM y de
derivacion.

IMPORTANTE  Sila capacitancia de bus total de su sistema excede la capacidad nominal de
precarga del mddulo IAM guia y se aplica la alimentacién eléctrica de entrada,
el indicador de estado de siete segmentos del médulo IAM muestra el cdigo
de error E90 (fallo de tiempo limite de precarga).

Para corregir esta condicidn es necesario reemplazar el médulo IAM guia con
un médulo de mayor capacidad o reducir la capacitancia de bus total al retirar
médulos AM o IPIM.

Tabla 119 - Maxima capacitancia de bus de médulo 1AM

. . Capacitancia de . . Capacitancia de

Méddulo guia IAM . Méddulos guia IAM .
(clase 200V) bus, max. (clase 400V) bus, max.

uF uF
2094-AC05-MP5-x 2094-BC01-MP5-x

7145 4585
2094-AC05-M01-x 2094-BC01-M01-x
2094-AC09-M02-x 15,295 2094-BC02-M02-x 8955
2094-AC16-M03-x 34,400 2094-BC04-M03-x 8955
2094-AC32-M05-x 62,825 2094-BC07-M05-x 17,915

IMPORTANTE  Sisuvalor de capacitancia de bus total excede el valor indicado en la tabla
anterior, es necesario aumentar el tamafio del médulo IAM guia o reducir la
capacitancia de bus total retirando otros mddulos de la linea de tensién.
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Apéndice C

Calculo de la capacitancia
de bus adicional

Valores de capacitancia
del variador Boletin 2094

La capacitancia de bus adicional es la suma de todos los valores de capacitancia de
los médulos IAM, AM e IPIM seguidores de sus médulos de bus comun Boletin

2094. Especificamente, esto incluye los valores de capacitancia de cada uno de
estos modulos:

o Cada médulo IAM seguidor (convertidor ¢ inversor)
o Cada médulo AM en la linea de tensién del médulo IAM seguidor
o Cada médulo IPIM en la linea de tension del médulo IAM seguidor

Introduzca el valor de capacitancia de bus adicional en Establecimiento del
pardmetro Additional Bus Capacitance comenzando en la pdgina 224.

Use estas tablas al calcular la capacitancia de bus total y la capacitancia de bus
adicional para su aplicacién de bus comun Boletin 2094.

Tabla 120 - Modulos IAM/AM (clase 200 V)

(nggsrzt(i)g:’r)lAM ﬁ:pacitancia Inversor AM (clase 200 V) E:pacita ndia
2094-AC05-MP5-x 2094-AMP5-x 390
2094-AC05-MO01-x 7 2094-AM01-x 660
2094-AC09-M02-x 540 2094-AMO02-x 780
2094-AC16-M03-x 1320 2094-AMO03-x 1320
2094-AC32-M05-x 1980 2094-AMO05-x 2640
Tabla 121 - Médulos IAM/AM (clase 400 V)

(cc(:::: I"‘t(i)t(l;;;')lAM ﬁ:pacitancia Inversor AM (clase 400 V) E:pacitancia
2094-BC01-MP5-x 2094-BMP5-x 75
2094-BC01-MO1-x 1o 2094-BM01-x 150
2094-BC02-M02-x 220 2094-BM02-x 270
2094-BC04-M03-x 940 2094-BM03-x 840
2094-BC07-M05-x 1410 2094-BMO05-x 175

Tabla 122 - Modulo de derivacion (clase 200/400 V)

Médulo de derivacion Capacitancia
(clase 200/400 V) WF
2094-BSP2 470

Tabla 123 - Modulo IPIM (clase 400 V)

Mddulo IPIM (clase 400 V)

uF

Capacitancia

2094-SEPM-B24-S

840
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Ejemp'o de capacitan(ia En este ejemplo, la suma de la capacitancia de los médulos de linea de tension
de bus comtn IAM guia (6530 pF) y la capacitancia de los médulos de linea de tensién IAM
seguidores (5280 uF) es igual a una capacitancia de bus total de 11,810 uF.

La suma del riel de tensién del médulo IAM seguidor es igual a una capacitancia
de bus adicional de 5280 uE.

Figura 115 - Calculo de capacitancia de bus comin

% E b
L Filtro de o=
9 nea de CA "'
Alimentacion A 5 %
de entrada
trifdsica = o )]
Mddulo IAM guia Al
d ) Kinetix 6000 (230V) (apacitancia de bus total de 11,810 yF
Médulo LIM | Exp— | —
(componente | | @@ @ﬂu@@“ .
opcional) ‘ ‘ B ‘ ‘ WT_
Mddulo de tapa ciega 2094-PRF, N/A
s T ¢ * pa cieg

Mddulo de derivacion 2094-BSP2, 470 pF
\ T T Médulo AM 2094-AM02-x, 780 pF

Médulo AM 2094-AM03-x, 1320 pF

Mddulo AM 2094-AM03-x, 1320 pF
Convertidor IAM 2094-AC16-M03-x, 1320 pF
Inversor [AM 2094-AC16-M03-x, 1320 pF

Bus comdn de CC

Méddulo IAM sequidor
Kinetix 6000 (230 V)

(apacitancia de bus adicional de 5280 pF

4 T Méddulo de tapa ciega 2094-PRF, N/A
Médulo AM 2094-AM03-x, 1320 pF
Médulo AM 2094-AM03-x, 1320 pF
Convertidor IAM 2094-AC16-M03-x, 1320 pF

Inversor IAM 2094-AC16-M03-x, 1320 pF
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Establecimiento del
parametro Additional Bus
Capacitance

En esta seccion usted establece el pardmetro Add Bus Cap por medio del software
DriveExplorer.

SUGERENCIA  También se puede establecer el parametro Add Bus Cap al cambiar los
valores de los pardmetros IDN. Para obtener informacion adicional,
consulte Apéndice E en la pagina 245.

SUGERENCIA También se puede usar este procedimiento para cambiar otros
parametros, por ejemplo los pardmetros de salidas analdgicas.

Se necesitan las siguientes herramientas de hardware y software para proporcionar
el vinculo de comunicacién necesario entre su computadora personal y el sistema
de variadores Kinetix 6000 que ejecuta el software DriveExplorer.

Tabla 124 - Requisitos del sistema Kinetix 6000

Descripcion N.° de cat. Version

Software DriveExplorer Mm@ 9306-4EXPO2ENE 2.01 0 posterior

Adaptador serie a SCANport @06) 1203-5SS (serie B) 3.004 o posterior

Aplicacion Studio 5000 Logix Designer 21.0 0 posterior
9324-RLD300xxE

Software RSLogix 5000 15.0 o posterior

(1) Consulte instrucciones en el documento DriveExplorer Getting Results Manual, publicacién 9306-GR001.
(2)  Se puede encontrar informacion adicional respecto a estas herramientas de comunicacion y software en

http://www.ab.com/support/abdrives.
(3) Consulte instrucciones en el documento 1203-5SS (series B) FRN 3.xxx User Manual, publicacion 20C0MM-UM0O01.

ATENCION: Para evitar lesiones personales o dafios al equipo, por lo menos un

extremo del cable de fibra dptica Sercos debe estar desconectado del variador.

De esta forma se asegura que no ocurra movimiento mientras se hacen cambios
al pardmetro Add Bus Cap.

Retirada de la comunicacion Sercos

Siga estos pasos para retirar (interrumpir) la comunicacién Sercos.
1. Desconecte la alimentacidn eléctrica trifésica y de control del sistema de
variadores Kinetix 6000.
2. Retire uno de los cables de fibra éptica Sercos.

Las conexiones de cable de fibra dptica (Tx y Rx) estdn en la parte superior
de cada mddulo IAM y AM.

3. Vuelva a conectar la alimentacidn eléctrica trifdsica y de control.
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Aplicaciones de bus comuin de CC

224

Establecimiento del parametro Additional Bus Capacitance

Siga estos pasos para establecer el pardmetro Additional Bus Capacitance.

1. Inicie el software DriveExplorer.
2. En el ment Explore, seleccione Connect>Local o presione CTRL+L.
El software DriveExplorer lee su sistema.

3. Observe lalista lineal de pardmetros segun se agrupen por jerarquia de
nodos, puertos y ejes, como se muestra a continuacion.

Linear List Legend

N Pooxox

A A
Parameter Number

30 = Version Data
Axis Number
0=1AM (axis 1)

1 =AM (axis 2)

2 =AM (axis 3)

3 =AM (axis 4)
DPI Port Number

Network Node Number

4. Seleccione Devices>Node>Product y desplécese al pardmetro x:x:x599,
como se muestra a continuacion.

|82 DriveExplorer
File Edit Explore Actions Help
a o
0= 2 s5-5088=e
=1 Devices 5 | M:P.P# | Marne: Yalue Units
i 100,593 Shunt Ws 10 Yo
1:0.594 Shunt K1 111 =
+- 1AM 1:0,595 Shurt ks 130 msec
X 1:0.5%9% Shunt Power 200 watk
> iim Elags 1:0,597 Shunt Res 28,75 Ohms
. LOLR 1:0.598 Bus Reg ID 1
- 1AM IjO 1:0.699 4dd Bus Cap [ uF )
2 - 1203-335 R523Z DFL 1: 0,600 Reserved 0
=] Custam Views 1: 0,601 Soft Owrbryl Ack Drive Action
Mew Cuskam Yiew * 10802 Pos Err FIE Act Dirive Action
Compare Results * 110603 Hard Crertrwl Act Drive Ackion
*  1:0.604 Fdbk Mse FIE Act Skatus Only
# 1N ANS e Therm FIF Ak Mvivve Ackinn
| Faor Help, press F1 Local DPL

5. Haga doble clic en el parametro x:x:x599 Add Bus Cap.

Se abre el cuadro de didlogo de comando para el pardmetro

x599 - Add Bus Cap.

599 - Add Bus Cap

Walue Edit l Advanced ]

Yalue uF
Internal Yalue 1780 4
" Hex & Dec & O

tir 1]

Max EE535

Default il Select Default

u]: Cancel | |
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6. Haga clic en la ficha Value Edit ¢ introduzca el valor de Add Bus Cap
Value (uF).

7. Haga clicen OK.

Cambia el valor de Add Bus Cap, pero no se guarda en la memoria no
volatil.

Almacenamiento del parametro Add Bus Cap en la memoria no volatil

Siga estos pasos para guardar el parimetro Add Bus Cap en la memoria no volatil.

1. Enel ment Actions, seleccione Nonvolatile Memory.
Se abre este cuadro de didlogo de mensaje.

Non-Yolatile Memory - 2094D SER¥D Lol x|

Save current device values to non-volatile memory.

Recall device values from non-volatle memary. Recall |
Reset device values to defaults. Load Defaults |

Close |

2. Haga clic en Save.

Los cambios se guardan en la memoria no volétil, y se abre este cuadro de
didlogo de mensaje de precaucidn.

Non-¥Yolatile Memory - 20940 SER¥0  Col

Caution

& Thiz action will ovenarite exizting device values that are cunently
zaved in the product's non-volatile memory.

Continue ?

3. Hagaclicen Yes.

La operaci6n de guardar en la memoria no volatil ha concluido, y se abre
este cuadro de didlogo de mensaje de confirmacion.

DriveExplorer x|

Save ko non-volatile memary was successhul,

OK |

4. Hagaclicen OK.

5. Cierre el software DriveExplorer.
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Verificacion de los cambios al parametro

Siga estos pasos para verificar que el cambio de pardmetro haya sido exitoso.

SUGERENCIA Verifique que el cambio de parametro sea opcional.

1. Abra el software DriveExplorer.

2. Desconecte y vuelva a conectar la alimentacién eléctrica de control del
variador.

3. Vuelva a conectar el variador al software DriveExplorer y lea el valor de
Add Bus Cap como hizo con Establecimiento del parimetro Additional
Bus Capacitance en la pdgina 224.

599 - Add Bus Cap

Yalue Edit l Advanced ]

Walue a0 uF
Intemnal Value  |1780 4
" Hex * Dec " Oct

Min 0

Max E5535

Default ] Select Default

()8 | Cancel | |

4. Verifique el nuevo valor del pardmetro.
En este ejemplo, el nuevo valor es 1780 uF.

5. Cierre el software DriveExplorer.

Reconexion de la comunicacion Sercos

Siga estos pasos para volver a conectar la comunicacién Sercos.
1. Desconecte la alimentacidn eléctrica trifésica y de control del sistema de
variadores Kinetix 6000.
2. Vuelva a colocar el cable de fibra 6ptica Sercos que retird anteriormente.

Las conexiones de cable de fibra éptica (Tx y Rx) estdn en la parte superior
de cada médulo IAM y AM.

3. Vuelva a conectar la alimentacién eléctrica trifsica y de control.
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Ventajas

Configuracion de la funcion Load Observer

La funci6n de observacion de carga, Load Observer, es un lazo de control dentro
del variador (revision de firmware 1.124 o posterior) que estima la carga mecdnica
del motor y la compensa, forzando asi al motor a comportarse como si estuviera
descargado y fuera relativamente ficil de controlar. Como resultado, la funcién de
observador de carga, Load Observer, automaticamente compensa las
perturbaciones y las dindmicas de la carga, tales como cambios repentinos de
inercia/ par, cumplimiento, contragolpe y resonancias.

Tema Pagina
Ventajas 227
(6mo funciona 228
Configuracién 228
Establecimiento de ganancias con mensajes de escritura IDN Sercos 4
Compensacién de resonancias de alta frecuencia 242

Se puede usar el observador de carga con ganancias del controlador en su
condicién original, donde se desconoce la carga y por lo tanto Load Inertia Ratio
= 0, o con ganancias de controlador autoajustado, donde Load Inertia Ratio se
desconoce o se calcula mediante un procedimiento de autoajuste.

Cuando se usa con ganancias del controlador en su condicién original, la funcién
Load Observer hace lo siguiente.

o Proporciona control de movimiento de alto rendimiento relativamente y
sin ajuste

o Compensa automdticamente las resonancias de carga y el desgaste de la
maquina causados por el transcurso del tiempo

Cuando se usa con ganancias del controlador autoajustadas, la funcién de
observador de carga, Load Observer, hace lo siguiente.

e Aumenta el ancho de banda del controlador

o Reduce los errores de seguimiento, por lo que pueden aumentar las
velocidades de linea

o Proporciona control més preciso de piezas movibles, lo que reduce el
desgaste y produce ahorros en costos de materiales
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Como funciona

El observador de carga acttia en la sefal de aceleracién dentro de los lazos de
control y monitorea Acceleration Reference y Actual Position Feedback. El
observador de carga modela un motor descargado ideal y genera un valor de
Torque Estimate de la carga, en unidades de par, que representa cualquier
desviacién en respuesta al motor real y a la mecdnica del modelo ideal. Esta
desviacion representa el par de reaccion que fue puesto sobre el eje del motor por
la mecanica de la carga. Se calcula en tiempo real y es compensado por la
operacién de bucle cerrado.

Figura 116 - Diagrama de bloques de relaciones de seiales del lazo de control y de observador de
carga, Load Observer

Servovariador Mecanica

(md
_— @_> Lazos de control

Conversion de

— . 0z 2.4
alimentacion eléctrica

- Motor descargado .

. Referencia de aceleracion
Estimado de par

Estimado de
velocidad Observador de

(arga de par

t Retroalimentacion

Configuracion

228

El observador de carga también genera una sefial de clculo de velocidad que se
puede aplicar al lazo de velocidad. El valor de célculo de velocidad, Velocity
Estimate, tiene menos retardo que el valor de la senal de retroalimentacién de
velocidad, Velocity Feedback, derivado del dispositivo de retroalimentacién real.
También ayuda a reducir el ruido de salida de alta frecuencia causado por la acciéon
agresiva del observador de carga, Load Observer, sobre la referencia de
aceleracion. En conjunto, el observador de carga, Load Observer, y el ajuste de
célculo de velocidad, Velocity Estimate, proporcionan el mejor rendimiento
general.

Es posible configurar la funcién de observador de carga, Load Observer, de
distintas maneras escribiendo un conjunto de pardmetros IDN de configuracién.
El comportamiento general del observador de carga lo controla Load Observer
Configuration (IDN P-431). Este pardmetro sc usa para seleccionar el modo de
observador de carga, Load Observer. Se puede establecer en los siguientes valores.
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Tabla 125 - Modos de la funcion Load Observer

Modo Valor Descripcion
?[:?eag!aetgrmina do) 0 El observador de carga, Load Observer, esté inactivo
Este ajuste es un valor de retroalimentacion de aceleracion filtrado con la adicion de accién integral
Proporciona solamente un | en la ruta de aceleracion de avance que estd activo bajo el ancho de banda del observador. Esto
Load Observer Only: 1 cdlculo de par, Torque aumenta considerablemente las propiedades de rechazo a perturbaciones (rigidez) sobre el ajuste
Estimate de retroalimentacion de aceleracién. Sin embargo, también es bastante agresivo y el ancho de
banda del observador debe reducirse para que la operacion sea estable.
Este ajuste combina lo mejor de los ajustes de Load Observer Only y Velocity Estimate Only. Por
Operacion esténdar: separado, el observador de carga elimina el error, pero aumenta el retraso de fase y es ligeramente
Load Observer with ) Prrz) orciona calculos de agresivo, mientras que la estimacion de la velocidad ofrece una respuesta uniforme y reduce el
Velocity Estimate arp de velocidad retraso de fase, pero crea un error. Juntos, eliminan el error y proporcionan una respuesta
pary uniforme. El observador de carga, Load Observer, se desempefia bien en situaciones que requieren
adaptacion a la cambiante inercia y bloqueo de accién integral del integrador de velocidad.
Este ajuste crea una sefial de retroalimentacién de velocidad filtrada sin retraso de fase. El menor
retraso de fase (retardo alrededor del lazo) permite mayor rendimiento. Sin embargo, la sefial se
Solo proporciona un modela a una frecuencia por encima del ancho de banda del observador, lo que produce error en la
Velocity Estimate Onl 3 estimpadg de velocidad retroalimentacion de velocidad. Esto genera un error de velocidad ficticiamente menor puesto que
y y Velocity Estimate ’ el error de velocidad es igual al comando de velocidad menos la retroalimentacién de velocidad.

y No obstante, el error de régimen permanente desaparece cuando se usa en el modo de posicion
con el integrador de posicién o con el integrador de observador. Esta configuracién no es deseable
para las aplicaciones de modo de velocidad.

Proporciona
retroalimentacion de Este ajuste crea una sefial de retroalimentacion de aceleracion filtrada. Este ajuste es bastante
Acceleration Feedback 4 aceleracién al desconectar | agresivo y el ancho de banda del observador debe reducirse considerablemente para una
la referencia de operacién estable. El ajuste de Load Observer Only es similar, pero sin el retraso de fase adicional
p J y p
aceleracién al observador | (retardo) creado por el filtrado necesario.
de carga, Load Observer

Las siguientes figuras ilustran el funcionamiento a alto nivel de cada modo del

observador de carga.

Figura 117 - Configuracion Load Observer Disabled (valor 0)

Comando Servovariador Mecanica
posicién G o
Lazos de control  CunEsemes iy Motor descargado -
alimentacion eléctrica
Estimado de par Referencia de aceleracion
Estimado de Carga de par
Fs velocidad Observador de
crga
* * Retroalimentacion de posicién
Figura 118 - Configuracion Load Observer Only (valor 1)
Comando Servovariador Mecanica
posicion
Lazos de control Conversionde [ Motor descargado >
o Estimado de par Referencia de aceleracion
(arga de par
E E?/teligii?jzge Observador de
5 carga
* * Retroalimentacidn de posicion
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Figura 119 - Configuracion Load Observer with Velocity Estimate (valor 2)

Comando Servovariador Mecanica
posidon Conversién de
Lazos de control alimentacion eléctrica |1 Motor descargado
- Estimado de par Referencia de aceleracién
Carga de par
Estlma_d o0 de Observador de
velocidad
Fs carga
* * Retroalimentacion de posicién
Figura 120 - Configuracion Velocity Estimate Only (valor 3)
Comando Servovariador Mecanica
posicion Conversion de
Lazos de control + alimentacion eléctrica [ Motor descargado
Estimado de p Referencia de aceleracion
(arga de par
Estimado de
velocidad Observador de
Fs carga
* * Retroalimentacion de posicion
Figura 121 - Configuracion Acceleration Feedback (valor 4)
Comando Servovariador Mecanica
posicién C i
Lazos de control | onvesionde =~ 1 | Motor descargado
alimentacion eléctrica
- Estimado de par Referencia de aceleracion
(arga de par
Estimadode | Observador de
Fs carga

i

Retroalimentacion de posicion

Es posible configurar la funcién de observador de carga, Load Observer, de
distintas maneras escribiendo un conjunto de pardmetros IDN de configuracién.
El comportamiento general del observador de carga es controlado por Load
Observer Configuration (IDN P-431). Este pardmetro se usa para seleccionar el
modo Load Observer. Utilicelo para establecer los valores IDN indicados en la

230

Tabla 125 de la pdgina 229.
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Descripciones de parametros de IDN restantes

Figura 122 - Ganancias del observador de carga

Comando de aceleracion Referencia de aceleracion
Estimado de par g Kjim |-t '
Kou
Célculo de aceleracion —g—— | Kof
Posicion de )
retroalimen Velocidad de Estimadode
tacion retroalimentacion V velocidad
FIR 1
> Kop [— S
Planta del
bservador d
o 1 observador de
s crga

Las ganancias del observador de carga, Load Observer Gains, que requieren
interaccién del usuario son Load Observer Bandwidth (Kop) y Load Observer
Integral Bandwidth (Koi). Estos los establecen IDN P-432 y IDN P-433,
respectivamente. Las pautas para establecer estas ganancias se proporcionan en las
siguientes secciones. En general, Kop acttia como integrador de velocidad sin
accion integral y Koi actia como integrador de posicién sin accién integral.
Normalmente, Koi = 0.

Las ganancias del observador de carga, Load Observer Gains, que no requieren
interaccion del usuario son Load Observer Feedback Gain (Kof) y Load
Observer Input Gain (Kou). Se establecen automdticamente internamente de
acuerdo a la configuracién del observador de carga, Load Observer
Configuration. Sin embargo, en el modo Acceleration Feedback, Kof también
puede ser establecido manualmente por IDN P434 con valores tipicos entre cero
y uno.

Tabla 126 - Parametros de ganancia de observador de carga, Load Observer Gain

IDN Nombre Unidades | Formato Valor, min. | Valor, max.
P:0:432 Load Observer Bandwidth (Kop) Rad/s 12500

) . ] Entero de 16 65,535 @
P:0:433 Load Observer Integral Bandwidth (Koi) | Rad/s bits sin signo 0
P:0:434 Load Observer Feedback Gain (Kof) - 200

(1)  Este valor se aplica a la revision de firmware de variador 1.124.
(2) Este valor se aplica a las revisiones de firmware de variador posteriores a la 1.124.

Las senales de Acceleration Estimate y Torque Estimate se leen mediante

IDN-435 y P-436, respectivamente. Las definiciones para estos pardmetros IDN
se dan en la siguiente tabla.
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Tabla 127 - Seiiales de salida de observador de carga, Load Observer

IDN

Nombre

Unidades

Formato Valor, min. | Valor, max.

P:0:435

Load Observer Acceleration Estimate Aceleracion

Entero de
32 bits 23 231
con signo

P:0:436

Load Observer Torque Estimate Par

Entero de
16 bits 2 2%
con signo

Cuando el observador de carga y el filtro de paso bajo estdn ambos habilitados, y el
ancho de banda del filtro de paso bajo es menor que 5 veces el ancho de banda del
observador de carga, su interaccién puede interferir entre si, causando
inestabilidad. El filtro de paso bajo siempre estd limitado a un ancho de banda
bajo 389 Hz en el firmware del variador en versiones anteriores ala 1.116. Por
ello, se afnadié IDN P-065 en la revision de firmware del variador 1.116 para
anular el limite de ancho de banda del filtro de paso bajo de par. El filtro también
se omite si Override IDN P-065 se establece en uno y el ancho de banda de filtro
de paso bajo de par, Torque Low-Pass Filter Bandwidth, se establece en cero.

Tabla 128 - Ancho de banda del filtro de paso bajo de par

Ancho de bandaen la

IDN L . Ancho de bandareal en | Notas sobre firmware

P:0:065 aDzIslic;rfle?'n Logix el variador del variador

0 =0 389 Hz Operacién antes de la
>0 Limitadoa < 389 Hz revision 1.116

: =0 Filtro omitido Operacién con la revision
>0 Limitadoa< 10,4304z | 1-116 0 posterior

Consulte el Apéndice E en la pdgina 245 para obtener més informacién sobre
cémo cambiar los valores de pardmetros IDN mediante mensajes de lectura/
escritura en la aplicacion Logix Designer.
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Ajustes de ganancia en la condicion original

Este método de ajustar las ganancias del controlador funciona para cargas
desconocidas o cuando no se realiza un autoajuste. Produce un nivel de
rendimiento relativamente alto en 90% de las aplicaciones de movimiento. La
mayor parte del tiempo no es necesario realizar un procedimiento de autoajuste ni
optimizar adicionalmente los ajustes de ganancia.

SUGERENCIA Intente este método antes de ejecutar el autoajuste, Auto-tune.

Siga estos pasos para configurar el variador para alto rendimiento en su condicién
original. Este procedimiento utiliza el observador de carga para tener en cuenta
automdticamente la carga desconocida. Por ello, debe estar familiarizado con la
creacion de un eje en la aplicacién Logix Designer y la obtencién de acceso a los
parametros IDN del variador.

1. Cree un nuevo ¢je con el tipo AXIS_SERVO_DRIVE.

Si necesita mas informacién para crear un nuevo eje, consulte
Configuracion de los médulos variadores Kinetix 6000 en la pdgina 142.

2. Hagaclic en la ficha Drive/Motor en el cuadro de didlogo Axis Properties y
afada un motor.

Homing Hookup Tune Dynamics Gaings Output Limits Offset Fault &ctions Tag
General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Corwersion
Amplifier Catalog Mumber. | 2094-aM01 v

Motor Catalog Number: | [TERRRIEY Change Catalog.

Loop Configuration: Pasition Servo v

Drive: Resolution: 200000 Diive Counts / | Motor Rev v

Si necesita mds informacion para anadir un motor, consulte Configuracién

de propiedades de ejes en la pdgina 147.
3. Haga clic en la ficha Gains en el cuadro de didlogo Axis Properties.

El valor actual indicado en Velocity Proportional Gain (Kvp inicial) se usa
para recalcular otros valores de ganancia.

General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
Homing Hookup Tune Dynamics Gains Output Lirnits: Offset Fault Actions | Tag
Position Gains
Manual Adjust...
Proportional: | 2386612 1/
Integral 0o 1/mss
Welocity Gains Feedforward Gains
Proportional: | BELETE 1/s Velocity: 00 %
Integral 0.0 V/ms-s Acceleration: |0.0 %
Integrator Hold: | Enabled v
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4. Haga los siguientes calculos:

a. Load Observer Bandwidth: Kop = Velocity Proportional Gain x 2.56
b. Velocity Loop Bandwidth: Kvp = Kop/4
c. Position Loop Bandwidth: Kpp = Kvp/4

X i
OO O—®
0 0 0

2.56

5. Configure estos ajustes y valores en la ficha Gains.
a. Position Proportional Gain = Kpp
b. Velocity Proportional Gain = Kvp
c. Velocity Feedforward Gain = 100%
d. Integrator Hold = Disabled
General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
| Homing | Hockup | Tune | Dynamics | Gains™ | Output | Limits | Offset | FaubActions | Tag
Position Gains
Proportional: 1/
Integral: 0.0 1/ms-s
Welocity Gains Feedforward Gains
Proportional: | 489 3265 s Velocily: 100.0 | ¥
Integral: 0.0 1/ms-s Acceleration: | 0.0 %
Integrator Hold: | Disabled
6. Configure estos valores de parametros IDN.
a. IDN P-431 =2 (Load Observer with Velocity Estimate)
b. IDN P-432 = Kop
c. IDNP-433=0
d. IDNP-065=1
File Edit Explore Actions Help
SH LRG| F-E 0O RS =K RO
[l Devices S ] N:P.p# | Name | Value | Units I
. [=-Node 1: - 2094D SERVO 1:0930 Reserved 0
i =-0 - 2094D SERVO Config 0000 1:0931 Load Obs Config With Vel Est
Parameter List 1:0932 Load Obs Bw 1957 rd/s
| P o 1:0933 Load Obs Int Bw 0 rd/s
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7. Haga clic en la ficha Output en el cuadro de didlogo Axis Properties y
verifique estos ajustes.

a. Load Inertia Ratio =0

b. Enable Low-pass Output Filter = Desmarcado

General Mation Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
Homing | Hookup | Tune Dynamics | Gains Output | Limits Offset Fault Actions | Tag
Motor Inertia: 0.000044 Kgm"2
Load Inertia Ratio: 0.0} Load Inertia/Motor Inertia

Torque/Force Sealing: 0.01749257 % Rated/(Position Units/s"2)

System Acceleration: 5716713 [Position Units/s"2) at 100% Rated

[] Enable Notch Filter Frequency

[[] Enable Low-pass Output Filter

8. Sies necesario, reduzca los valores de Maximum Acceleration y Maximum
Deceleration para cumplir los requisitos de la aplicacién y proteger al
variador y al motor de sobrecargas.

Los limites de aceleracién, de manera predeterminada, se definen en su
valor maximo, lo que ofrece el mejor rendimiento para una relaciéon Load
Inertia Ratio de cero. No obstante, su aplicaciéon carga el motor y no serd
capaz de acelerar tan répido.

General IMation Planner Units Crive/Mator Motar Feedback Au Feedback Conversion
Homing Hookup Tune Dynarnics Gaing Olutput Limnitz Offzet Fault Actions Tag

M aximum Speed: 70833336 Position Units/s
I awimum Acceleration: 14025113 Position Units/s"2

M aximumn Deceleration: 14025113 Position Units/s"2

b aimnurn Acceleration Jerk: | 27763348 Position Units/s"3 =100% of Max Accel Time
W airnurn Deceleration Jerd: | 27763348 Position Units/s"3 =100% of Max Decel Time

9. Consulte Compensacién de resonancias de alta frecuencia en la
pagina 242, para inhibir las frecuencias resonantes.

Valores de ganancia de autoajuste

Este procedimiento explica cémo configurar la funcion de observador de carga,
Load Observer, después de ¢jecutar un autoajuste. Este método también funciona
para cualquier conjunto de ganancias donde se conozca o se calcule manualmente el
valor de la relacién Load Inertia Ratio, por ejemplo cuando Load Inertia Ratio > 0.

SUGERENCIA Intente el método de la condicidn original antes de ejecutar el autoajuste.
(onsulte Ajustes de ganancia en la condicion original en la pdgina 233.

1. Haga clic en la ficha Tune en el cuadro de didlogo Axis Properties y realice
el autoajuste.

En el caso de cargas de inercia variable, realice el autoajuste en el punto mds
bajo de inercia mecdnica. Siusted calcula manualmente el valor de Load
Inertia Ratio, use la inercia de carga minima.
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2. Haga clic en la ficha Output en el cuadro de didlogo Axis Properties y
verifique que el valor Load Inertia Ratio > 0.

General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
| Homing | Hookup | Tune Dynamics | Gains Output | Limits Offset | FaultActions | Tag

Motor Inertia: 0.000044 Kgm™2

Load Inertia Ratio 5.155865 Load Inettia/Motot Inertia
Torque/Force Scaling: 0.2826076 % Rated/(Position Units/s"2)
System Acceleration: 353.84753 [Position Units/s™2) at 100% Rated

3. Haga clic en la ficha Gains en el cuadro de didlogo Axis Properties.

Los valores actuales de Position Gain y Velocity Gain se usan para
recalcular otros valores de ganancia.

General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
Homing | Hookup | Tune | Dynamics | Gains® | Qutput | Limits | Offset | FaultActions | Tag

Position G ains

Proportional: 1/s

Integral 5.7756 1/mes
Welocity Gains Feedfonward Gains

Proportional: | 389.105 1 Velocily: 100 %

Integral 0.0 1/ms-s Acceleration: [0.0 x

Integrator Hold: | Disabled v

4. Determine si la carga mecdnica conectada al motor es rigida o flexible.

e Los sistemas rigidos generalmente implican mecanicas de carga de alto
rendimiento estrechamente acopladas directamente al ¢je del motor y
no hay ningin movimiento perdido.

En el caso de aplicaciones rigidas, consulte Cargas mecénicas rigidas en
la pégina 236.
o Todo lo demis es flexible, incluidos sistemas con correas y poleas, ejes

largos, ejes cortos con cargas pesadas, y acoplamientos y cajas de cambios
con contragolpe y/o movimiento perdido.

En el caso de aplicaciones flexibles, consulte Cargas mecénicas flexibles

en la pdgina 237.
Cargas mecdnicas rigidas
Siga estos pasos si la carga es rigida.

1. Calcule el valor de Load Observer Bandwidth.
Load Observer Bandwidth: Kop = Velocity Proportional Gain
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2. Configure estos valores de parametros IDN.
a. IDN P-431 =2 (Load Observer with Velocity Estimate)
b. IDN P-432 = Kop
c. IDNP-433=0
d. IDNP-065=1

File Edit Explore Actions Help
- S| F-E O 8B =X @

[& Devices SJ N:P.P# | Name I Value | Units
=) Node 1: - 2094D SERVO 1:0930 Reserved 0
= 0 - 2094D SERVO Config 0000 1:0931 Load Obs Config With Vel Est
Parameter List 1:0932 Load Obs Bw 389 rd/s
1AL 1:0933 Load Obs Int Bw 0 rd/s

3. Si Low-pass Output Filter est4 habilitado, verifique que el valor de Low-
pass Output Filter Bandwidth sea > el valor de Velocity Proportional Gain
x 2/(2pi).

Sercos IDN P-065 afecta al funcionamiento del filtro de salida de paso
bajo. Para obtener informacién adicional, consulte Ancho de banda del

filtro de paso bajo de par en la pdgina 232.

4. Consulte Compensacion de resonancias de alta frecuencia en la
pdgina 242, para inhibir las frecuencias resonantes.

Cargas mecdnicas flexibles

El ajuste flexible reduce todas las ganancias en un factor igual al valor de (Load
Inertia Ratio +1) y luego calcula el valor de Load Observer Bandwidth.
Normalmente, esta reduccién es demasiado conservadora, haciendo que la
respuesta del lazo sealentay el error excesivamente grande. No obstante, garantiza

la estabilidad.
Siga estos pasos si la carga es flexible.

1. Realice los siguientes célculos para desajustar todas las ganancias por un
factor del valor de (Load Inertia Ratio + 1):

a. Ancho de banda de lazo de posicién:
Kpp = Position Proportional Gain/(Load Inertia Ratio + 1)

b. Ancho de banda integral de posicion:
Kpi = Position Integral Gain/(Load Inertia Ratio + 1)

c. Ancho de banda de lazo de velocidad:
Kvp = Velocity Proportional Gain/(Load Inertia Ratio + 1)

d. Ancho de banda integral de velocidad:
Kvi = Velocity Integral Gain/(Load Inertia Ratio + 1)

e. Ancho de banda de observador de carga: Kop = Kvp

1 1

1 _

= (= (="
0 0
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2.

Configure estos ajustes y valores en la ficha Gains.
a. Establezca Position Proportional Gain = Kpp
b. Position Integral Gain = Kpi

c. Velocity Proportional Gain = Kvp

d. Velocity Integral Gain = Kvi

General ation Planner Units Diive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
Horming Hookup Tune | Dynamics Gains Output | Limits Offset | FaultActions | Tag

Paosition G
'osition G ains Manual Adjust...
Proportionat |EEIE

/s
Integral: 0.0221 ] 173
Welocity Gains Feedionward Gains
Proportonat 220844 s Velociy | 1000 %
Integral 0.0 1lms-s Aooatuation [00 -

Integrator Hold: | Disabled v

Para aumentar manualmente las ganancias en un factor determinado para
optimizar la respuesta, consulte Ajuste manual para mejorar la

optimizacién en la pdgina 239.

Configure estos valores de pardmetros IDN.

a. IDN P-431 =2 (Load Observer with Velocity Estimate)
b. IDN P-432 = Kop

c. IDNP-433=0

d. IDNP-065=1

File Edit Explore Actions Help

4.

5.

= RS F-50 88 =51 &
& Devices SJ N:P.p= | Name | Value i Units
=) Node 1: - 2094D SERVO 1:0930 Reserved 0
= 0 - 2094D SERVO Config 0000 1:0931 Load Obs Config With Vel Est
Parameter List 1:0932 Load Obs Bw 389 rd/s
1AL 1:0933 Load Obs Int Bw 0 rd/s

Si Low-pass Output Filter esta habilitado, verifique que el valor de Low-
pass Output Filter Bandwidth sea el valor > de Velocity Proportional Gain
x 5/(2pi).

Sercos IDN P-065 afecta al funcionamiento del filtro de salida de paso
bajo. Para obtener informacion adicional, consulte Ancho de banda del

filtro de paso bajo de par en la pdgina 232.

Consulte Compensacién de resonancias de alta frecuencia en la
pagina 242, para inhibir las frecuencias resonantes.
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Resumen del modo de ajuste

Esta tabla resume la diferencia principal entre los dos modos de ajuste.

Tabla 129 - Comparacion de modos de ajuste

Modo de ajuste Descripcion

En condicién original o carga
desconocida

Load Inertia Ratio =0 Kvp

Load Observer Bandwidth Kop = 4 veces el nuevo valor de Velocity Proportional Gain,

Autoajuste o carga conocida

Load Inertia Ratio > 0 Load Observer Bandwidth = Velocity Proportional Gain

Ajuste manual para mejorar la optimizacion

Los métodos rigidos de autoajuste y de condicién original logran un alto

rendimiento. Sin embargo, el método de ajuste manual puede ayudar a optimizar
el rendimiento para el método flexible de autoajuste, o si se requiere el méximo
rendimiento posible. Implica aumentar en forma incremental las ganancias del
controlador al punto de estabilidad marginal, y luego reducirlas en un porcentaje
dado. También se proporcionan rangos tipicos para diversas ganancias para

proporcionar pautas.

Siga estos pasos para ajustar manualmente el variador.

1. Seleccione un factor (N) con el que usted pueda aumentar en forma
incremental las ganancias en un proceso iterativo, por ejemplo, 1.5>N>2.

2. Cree una tendencia para monitorear el valor de referencia de par, Torque

Reference.

3. Ajuste manualmente el lazo de velocidad.

a. Tome nota de los valores de ganancia de posicion, Position Gain, y de

ganancia anticipativa, Feedforward Gain.

Debe cambiarlos temporalmente para aislar el lazo de velocidad y

posteriormente restaurarlos a los valores originales.

b. Aisle el lazo de velocidad.

o Establezca en cero los valores Position Proportional Gain, Position

Integral Gain y Acceleration Feedforward Gain
o Establezca Velocity Feedforward = 100

c. Durante el funcionamiento por impulsos, Jogging, del ¢je y durante la
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monitorizacion de la tendencia de Torque Reference, aumente
incrementalmente las siguientes ganancias simultdneamente y pare
cuando el valor de Torque Reference se vuelva oscilante o inestable:

o Low-pass Output Filter Bandwidth = Low-pass Output Filter
Bandwidth x N

o Load Observer Proportional Gain = Load Observer Proportional
Gainx N

o Load Observer Integral Gain = Load Observer Integral Gain x N
o Velocity Proportional Gain = Velocity Proportional Gain x N

e Velocity Integral Gain = Velocity Integral Gain x N?
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d. Reduzca las ganancias usando las ecuaciones previas con N = 0.5.

Se proporciona un rango tipico de valores para diversas ganancias
integrales:

o 0<Load Observer Integral Gain < Load Observer Proportional
Gain/4

e 0 < Velocity Integral Gain < Velocity Proportional Gain?/4000

. Si Low-pass Output Filter est4 habilitado, se proporciona un rango

tipico de valores para Low-pass Output Filter Bandwidth:

o Rigida: Low-pass Output Filter Bandwidth > Velocity Proportional
Gain x 2/(2pi)

o Flexible: Low-pass Output Filter Bandwidth 2 Velocity Proportional
Gain x 5/(2pi)

4. Ajuste manualmente el lazo de posicion.

a. Restaure los valores de Position Gain y Feedforward Gain a los valores

originales para volver a habilitar el lazo de posicion.

. Durante el funcionamiento por impulsos, Jogging, del ¢je y durante la

monitorizacién de la tendencia de Torque Reference, aumente
incrementalmente las siguientes ganancias simultdneamente y pare
cuando el valor de Torque Reference se vuelva oscilante o inestable:

o Position Proportional Gain = Position Proportional Gain x N

o DPosition Integral Gain = Position Integral Gain x N2

. Reduzca las ganancias usando las ecuaciones previas con N = 0.5.

Se proporciona un rango tipico de valores para Position Integral Gain:

0 < Position Integral Gain < Position Proportional Gain/4000
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Establecimiento de
ganancias con mensajes
de escritura IDN Sercos

Escriba valores para los atributos de Load Observer Configuration y las ganancias
de Load Observer cada vez que el variador se inicialice después de conectarse la

alimentacién eléctrica.

La instruccion de escritura IDN Sercos se ejecuta mediante el software RSLogix
5000 o la aplicacion Logix Designer. Consulte el Apéndice E en la pdgina 245

para obtener mas informacién sobre cémo cambiar los valores de pardmetros IDN

mediante este método.

1. Luego de la inicializacién del variador, lea el valor INT de la configuracion

del variador en Sercos IDN P:0:431.

Message Configuration - IDN_Read S
Corfiguration™ | Communication | Tag |
Message Type: |SERCOS IDN Read ~|
Service [Data vl Destination: Drive_Read_Value «
Type:
Idertification vl— 0 E - a3 = New Tag...
ertiicaton [ -] : :
Element: [?:Opeiation Value ']
Data Type:  [INT -
3 Enable ) Enable Waiting ) Start 3 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Ermor Code: [™] Timed Out «
Emor Path:
Emor Text:
[ ok [ cancel |[ sy [[ Heb |

2. Sielvalor es diferente a lo deseado, enclévelo y escriba el nuevo valor de
nuevo al variador en la misma direccién, nuevamente como tipo INT.

-

Message Cenfiguration - IDN_Write P
Corfiguration | Communication I Tag
Message Type: [SERCOS IDN Wiite -
Service ’Daiﬁ 'J Source! Drive_\Write_Value +
Type:
Identification _ g E a3 = Source 2 = Gytes)
Number: = = Length:
Element: I?:Operaﬁcn Value '] Mew Tag...
Data Type: IINT - J
i) Enable ) Enable Waiting ) Start _» Done Done Length: 0
) Emor Code: Extended Emor Code: [ Timed Out €
Error Path:
Error Text:
ok | [ Cancel ][ Acoly Help
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3. Verifique el cambio con otro mensaje Sercos IDN Read Message de

m ONS.1 NS
0 1L [onz} Mezza e
Meszzage Control IDN_Read [L..] H{DH»—
FCER—
IDN_Read.ON MNEQ ONS.2 MSG
I E Not Equal [ons] lessa el
Source & Drive_Read_Value Message Control IDN_Write (] H{DN»—
s ¢ HCER—
Source B Drive_Write_Value
5
¥ IDN_Write.ON ONS.3 MSG
F—onsT—— Mes=age HCEN
Message Control IDN_Verify [ H{DN»—
FCER—
EQU Drive_Configured
—— Equal L.
Source A Drive_Read_Value
56
Source B Drive_Write_Value
56

(End} |

Compensacion de
resonancias de alta
frecuencia

242

SUGERENCIA

El procedimiento para establecer cada una de las ganancias es similar.

Aproximadamente el 15% de todas las aplicaciones de movimiento exhiben una
resonancia de alta frecuencia que se observa mediante un chirrido de alta

frecuencia de las mecénicas de carga.

Siga estos pasos para identificar y reducir la presencia de resonancias de alta

frecuencia.

1. Realice la siguiente secuencia de movimiento mediante comandos directos

de movimiento:

a. Habilite el eje mediante un comando MSO

b. Impulse lentamente el eje con un comando MA]

c. Detenga el eje con un comando MAS

d. Inhabilite el eje mediante un comando MSO

IMPORTANTE

Algunas veces se escucha una resonancia antes de desplazar a
impulsos el eje, lo cual hace que MAJ y MAS sean innecesarios.

2. Determine si existe una resonancia de alta frecuencia audible en su
aplicacién de movimiento.

o Siunaresonancia de alta frecuencia audible no estd presente durante la

secuencia de movimiento, puede saltarse los pasos restantes. Ha
concluido el ajuste.

o Siunaresonancia de alta frecuencia audible estd presente durante la

secuencia de movimiento, use una aplicacién de teléfono inteligente
FFT o de tableta para identificar las frecuencias resonantes dominantes.
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“Full Yersion

3. Haga clic en la ficha Output en el cuadro de didlogo Axis Properties.

General Motion Planner Units Drive/Motor Motor Feedback Aux Feedback Conversion
Homing | Hookup | Tune Dynamics | Gaing® = Output™ | Limits Dffset | Fault Actions | Tag

Motor Inertia: 0.000044 Kgm"2

Load Inestia Fatio: 0.0 Load Inertia/Motor Inertia
Torque/Force Scaling: 0.01743257 |2 Rated/{Posiion Units/s"2)
System Acceleration: 5716.713 | Position Units/s2) at 100% Rated

Enable Notch Filter Frequency

Naotch Filter Frequency: 627.3 Hertz

[[] Enable Low-pass Output Filter

a. Verifique Enable Notch Filter Frequency y establezca Notch Filter
Frequency en la frecuencia resonante con la mayor amplitud posible.

b. Si multiples resonancias tienen casi la misma amplitud, establezca
Notch Filter Frequency en la frecuencia resonante mas baja posible.

c. Siel problema persiste, también verifique Enable Low-pass Output
Filter y establezca Low-pass Output Filter Frequency en la siguiente
frecuencia resonante mds alta.

d. Haga clicen OK.
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Notas:
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Antes de empezar

Cambio de valores de parametros IDN
predeterminados

Este apéndice proporciona un procedimiento, especifico a sistemas de variadores
Kinetix 6000 (Sercos), para cambiar los valores de pardmetros IDN a valores no
predeterminados cuando la aplicacién no coincide con la configuracion
predeterminada. El procedimiento también aplica cuando estdn presentes uno o
mas sistemas IDM Kinetix 6000M.

Tema Pagina
Antes de empezar 245
(Cambio de valores de pardmetros IDN 246

El procesador Logix500 contiene un planificador de movimiento que envia datos
en tiempo real y no en tiempo real al variador. Esta comunicacién de variador se
realiza mediante un conjunto de telegramas de interface Sercos. Cada telegrama
tiene un nimero de identificacién (IDN). Todos los datos paramétricos, tales
como ganancias de lazo y escalado e informacién de cierre de lazo en tiempo real,
se configura de esta manera.

Tabla 130 - Formato de instruccion IDN en el documento de estandares de IEC

Nombre

Funcién/Descripcion

Nimero IDN
Valor de entrada

minimo/Valor de Escalado/Resolucion | Unidades
entrada maximo

Longitud
en bytes

En la estructura de productos Logix5000 a Kinetix 6000 hay pardmetros
predeterminados que se pueden reconfigurar cuando la configuracién
predeterminada no coincide con la configuracién de la maquina de Arquitectura
Integrada™.

Por medio de este procedimiento, usted puede cambiar el valor de capacitancia de
bus adicional, Additional Bus Capacitance, en configuraciones de bus comun.

SUGERENCIA  También es posible establecer el parametro Additional Bus Capacitance
mediante el software DriveExplorer (consulte el Apéndice C), la aplicacion Logix
Designer o el software RSLogix 5000, versién 20.00 o posterior, en la ficha 1/0
configuration>Sercos module>Drive module properties>Power (consulte el

(apitulo 6).
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Use este diagrama de flujo para determinar si debe cambiar su configuraciéon
predeterminada.

Figura 123 - Diagrama de flujo de configuracion

Lea el valor predeterminado del
pardmetro IDN con la instruccion
Sercos IDN Read.

pdgina 246

Calcule el valor IDN correcto para su
aplicacion.

pégina 248

{Coincide el valor IDN

No calculado con el valor Si
de lainstruccion
IDN Read?
Los parametros ya estan
Cambie el valor del parametro IDN establecidos correctamente. No es
con la instruccién Sercos IDN Write. necesario que cambie los valores de
parametros IDN.
pégina 249
Cambio de valores de En esta seccién se sigue el Diagrama de flujo de configuracién de la pdgina 246

para determinar si es necesario usar la instruccidn Sercos IDN Write en la
aplicacion Logix Designer para cambiar los valores de los pardametros IDN.

parametros IDN

Lectura del valor de parametro IDN actual

Siga estos pasos para leer el valor de IDN actual.

1. Inicie su programa de aplicacién Logix Designer.

2. Configure una instruccién Message Configuration (MSG) para leer sus
valores de pardmetros IDN actuales.
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En este ejemplo, la instruccion Message Configuration (MSG) estd
establecida para leer la capacitancia de bus adicional de su médulo de
alimentacién eléctrica IAM guia.

Meszage Configuration - Read Ad ﬂ

Canfiguration | Eommunicationl Tag I
Message Type: |SERCOS IDN Read =l
Service Dat - Destination: | Present_Add_Bus_Ci+
Type: I = J
Identification [ |- o =l gy = Mew Tag... |
Murnber: I J I = I =
Element: I 7:Operation alue j
[rata Type: IINT j
) Enable 3 Enable Waiting ) Start ) Done Done Length: 0
) Error Cade: Extended Error Code: ™ Timed Out
Error Path:
Error Text:
QK | Cancel | Aol | Help |

a. En el ment desplegable Message Type, seleccione sercos IDN Read.
b. En los menus desplegables Identification Number, seleccione P-0-99.
3. Haga clic en New Tag.
4. Seabre el cuadro de didlogo New Tag.

Name: Read Value k.

Drescription: Cancel

Help

il

Usage: [<noma =]
Tupe: m !
Alias Far: |
Data Type:  [INT J
Soope: |68 Kek_Compatisiity -]
Style: |Decimal =]
-

5. Escriba el nombre de su tag Destination.
En este ejemplo, el nombre del tag es Read_Value.
6. Hagaclicen OK.

En este ejemplo, la instruccién MSG lee el valor P-0-99 IDN y lo coloca en
el destino como lo especifica el nuevo tag.

7. Haga clic en la ficha Communication.
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8. Haga clic en Browse.

Path: [BC02

Eommuricatiar et

=83 10

= Corrested

) Enable ) Enable

) Error Cade:
Error Path:
Error Text:

1

: |BCOZ
cop e Pl
[E1E it BCO2
Source | - -
Configuration

1756 Backplane, 1756-47
E{I [0]1756-LE3 Test_for_IDM_Bus_Capacitance_and_Aux

= [1]11756-M085E SERCOS

E-& SERCOS Metwark

|+

] | Cancel | Help |

2

Meszage Configuration - Read Ad ﬂ
Configuration  Communication | Tag |
Browse... |
BCO2 Il Meszage Path Browser ll

9. Seleccione el médulo Boletin 2094 para leer la instruccién MSG.

10. Haga clic en OK.

Calculo del nuevo valor IDN

Para cambiar el valor de capacitancia de bus adicional se requieren algunos
célculos. Determine la suma de todos los valores de capacitancia del médulo IAM
seguidor, de cada médulo AM y de cada médulo IPIM en la linea de tension de

IAM seguidor.

Para obtener informacién adicional, consulte Calculo de la capacitancia de bus

adicional en la pdgina 221.
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Escritura del nuevo valor del parametro IDN

Siga estos pasos para escribir el nuevo valor del pardmetro IDN.

1. Configure una instruccién Message Configuration (MSG) para escribir el
valor del pardmetro IDN requerido para su aplicacion.

En este ¢jemplo, la instruccién Message Configuration (MSG) estd
establecida para escribir la capacitancia de bus adicional de su médulo de
alimentacion eléctrica IAM gufa.

Meszage Configuration - Ch. ﬂ
Canfiguration | Eommunicationl Tag I
Message Type: |SERCOS IDN wiite =l
Service Dat - Source: Mew Bus Cap_alud =
Type: I = J
Identifization - |- =] = Source |1 3: [Bytes]
Mumber: IP J ID ™| I99 I— | Length:
Element: I?:Dperation Walue j New Tag.. |
[rata Type: IINT j
) Enable 3 Enable Waiting ) Start ) Done Done Length: 0
) Error Cade: Extended Error Code: ™ Timed Out
Error Path:
Error Text:
QK | Cancel | Aol | Help |

a. En el ment desplegable Message Type, seleccione Sercos IDN Write.
b. Enlos menus desplegables Identification Number, seleccione P-0-99.
2. Haga clic en New Tag.
3. Seabre el cuadro de didlogo New Tag.

E |
Name: ‘wirite_Value 0K
Drescription: Camcel

Help

Uszage: | J

Type: Baze hd )

Alias For: |

[rata Type: |INT J

Scope: |ﬁ| KEK_Compatibility j

Style: | Diecimal j

-

4. Escriba el nombre de su tag Source.
En este ejemplo, el nombre del tag es Write_Value.
5. Haga clicen OK.

En este ejemplo, el nuevo tag crea un valor de origen (que usted introdujo)
que la instruccién MSG utiliza para sobrescribir el valor P-0-099 IDN

existente.
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6. Haga clic en la ficha Communication.

Se abre la ficha Communication.

Meszage Configuration - Read Ad ﬂ

Configuration Eommunicationl Tag |

Path: IBEU2 Browse... |

aco2 x
Eommuricatiar et
¢ op gy, | Path [BC02

[E1E it e

Source |

ES 1/0 Configuration
™ Connected -3 1756 Backplane, 1756-47

g- ﬂ [1]11756-M085E SERCOS
E-m5 SERCOS Metwark

O Enable ) Enable -, 6 2094BCO2M02 BOOZ
) Error Cade:
Error Path:
Error Text:
| 2]
] Cancel | Help |

2

7. Haga clic en Browse.
8. Seleccione su médulo Boletin 2094.
9. Haga clicen OK.

La instrucciéon MSG escribe el nuevo valor IDN en su variador.

SUGERENCIA  Para verificar que su instruccién Sercos IDN Write se haya ejecutado
correctamente, puede ejecutar otra instruccion Sercos IDN Read para
el IDN en cuestion.

10. Haga clic en OK para cerrar el cuadro de didlogo de configuracién de
mensajes, Message Configuration.
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Antes de empezar

Rendimiento pico mejorado

Este apéndice proporciona la informacién y los procedimientos especificos para
los sistemas de variadores Kinetix 6000 para habilitar la funcién de mejoramiento
de pico en cada variador.

Tema Pagina
Antes de empezar 251
Ejemplo de pico mejorado 253
Cambio del pardmetro del variador 258

Las capacidades nominales de corriente pico de los variadores de 460 V Kinetix
6000 (series A, By C) se configuran en la fabrica a 150% de la corriente continua.
Sin embargo, usted puede programar médulos AM de 460 V (series By C) y los
mddulos IAM (inversores) equivalentes, a un valor de hasta 250% de la corriente
continua del inversor.

Para lograr el rendimiento pico mejorado, usted debe determinar los valores de
aceleracién méxima, desaceleraciéon maximay par méximo. Esta caracteristica estd

disponible en los variadores Kinetix 6000 (series B y C) listados en la Tabla 131.

Tabla 131 - Cambio de serie de Kinetix 6000

Capacidad nominal de corriente pico
N.o de cat. de N.° N.° de cat. de N.°

Series A (inversor) Series By C (inversor)
2094-BC01-MP5-S 2094-BMP5-S 150% 250%
2094-BC01-M01-S 2094-BM01-S 150% 250%
2094-BC02-M02-S 2094-BM02-S 150% 250%
2094-BC04-M03-S 2094-BM03-S 150% 250%
2094-BC07-M05-S 2094-BM05-S 150% 200%
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Component Details

Summary ] Moto

Los valores predeterminados que aparecen en las propiedades de
AXIS_SERVO_DRIVE en la aplicacién Logix Designer se calculan para cada
motor y variador, pero suponen un par pico de 150% para dichos célculos. Para
que el variador comande mds corriente, se deben introducir nuevos valores para
algunos de esos pardmetros, incluidos los siguientes:

TorqueLimitBipolar
TorqueLimitPositive (+)
TorqueLimitNegative ()
MaximumAcceleration
MaximumDeceleration
AccelerationLimitBipolar
AccelerationLimitPositive

AccelerationLimitNegative

Se puede obtener acceso a dichos pardmetros fuera de linea en las fichas Axis
Properties de la aplicacién Logix Designer o en linea segtn se envian al variador
en una instrucciéon SSV.

Para calcular los nuevos valores, también se deben determinar estos valores:

Drive electrical data (p4gina de soluciones de Motion Analyzer, bajo la
ficha Drive)

Motor electrical data (pagina de soluciones de Motion Analyzer, bajo la
ficha Motor)

TorqueScaling (la aplicacién Logix Designer, Axis Properties, ficha
Output)

Figura 124 - Datos de variadores y de motores en el software Motion Analyzer

Component Details

Summary Mol '

Part No: 2094-BM02-S-250 Part No: MPL-B540K (in]
. . T _—_— 2% ator Capacity 094 Peak Torque : 0540
Dirive Capacity Bus Utilization 2% Pesk Spesd T = Erele Bt [
Peak C t I 1m Inertia Ratio .00 :
2k Luren 1% Average Current 1% ,@ 0.00:1
Application Drive Application Motor
: - -1
e o 0.00248 Vi 6.05268 Wi R4S Tarque : 0.19769 m 18.39277 m
Peak Torque : 0.23818 M-m 4810542 M-m
Peak Power : 0.00373 K 21.37018 ki
E7.08204 Fpam
: 0.20597 A0-pk; 10.3379 A(RME
Average Curment : (0-pk]) (RMZ) Peak SposT o i o
Peak Current:  0.25134 A0-pk] £5.8034 ARMS) Min. Reflected Inertia : 0 -m? 0.00147 kg-rm?
Average Dumnp Power : 0 K 0.05 L4 Max. Reflected Inertia : 0 kg-m? M4 7 kg-m?
Critical Yelocity Segment : 1 Avefage Current 0.20597 A0-pk) 14 49525 ARME)
Peak Bus Yolts Needed : 1200452 Yalts 585.4344 Wolts ak Current : 10.25194 AD-pk) 42 42641 ARME)
Critical Segment Current : ~ 0.24836 AD-pk) 365 Ar0-pk) winding Temp: 40.46753 © 155 €
IMPORTANTE  Launidad predeterminada en el software Motion Analyzer para corriente de

252

variadores y motores es A (0-pk). Puesto que la formula del ejemplo estd en A
(valor eficaz), se deben cambiar las unidades en las fichas Drive y Motor a A
(RMS).

Coloque el mouse sobre A (0-pk) y use el menu desplegable para cambiar las
unidades a A (RMS). Consulte el ejemplo de la Figura 124.
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Ejemplo de pico mejorado En este ejemplo se usa la siguiente combinacién de motor y variador:
e Variador = 2094-BC02-M02-S

e Motor = MPL-B540K

Tabla 132 - Definiciones de ejemplo

Descripcion Simbolo IDN Ejemplo
Corriente de motor en régimen .

permanente (A,.,) I, perm $:0:0111 14.49525
Corriente pico de motor (A ) lmtr, pico $:0:0109 42.42641
Corriente de variador en régimen .

permanente (A, ) L, perm $:0:0112 10.3379

150%: 15.5069

Corriente pico de variador (Ac) lir i $:0:0110
ms i pio 250%: 25.8094

Figura 125 - Ejemplo de formula de par

Comin (g ) Min(424A 0, 25.8A )

Torque ., =
| mtr, cont 145 A ms

=178.1%

1. Desplécese a Axis Properties y haga clic en la ficha Limits.

% Axis Properties - Axis

| General .Ni_oti.onF'Iénner | .U_r.1i.ts ._ _D.ri\{e:-fﬁdo.tor ___Mo.torl.:gg_d.l_qac.k AuxFéet_:I._I_JaE.:lg_ | Eonyersiﬁn |

| Homin_g____ Hooku_p I Tune I I;I_l,_l_r)amic:s Gaing Du_tput _ Lirrits | Difset I Fault Actions I Tag

ard Travel Limits anual Adjust...
[C]Hard Travel Liri I | Adi
] 5oft Trawed Limits

Poszition Eror Tolerance: (087722685 i Position Unitz
. ) . Postion Lock Tolerance: [om | ‘Bastioniiiei
Valor limite de par pico predeterminado, Peak —_o o a0 B =
Torque Limit (F'eak Torque/Force Limit (105344825 | %Rated )
| Continuous Torgue/Force Limit: 5100-0 I % Rated

[ QK ] [ Cancel ]

2. Sobrescriba el valor existente de limite de par pico, Peak Torque Limit
(TorqueLimitBipolar).

En este ejemplo, el valor calculado es 178.1.

3. Haga clic en Set Custom Limits.

Custom Limits Attributes

Maime | Walle Units Type | -
“elocity Threshold 0.0 |Position Units/s REAL
“elocityWindow: 1.0 |Position Units/s REAL
“elocity StandstilfMindow 1.0 |Position Units/s REAL
AccelerationLimitPositive 4465 .53 |Position Unitsfs REAL
Valores predeterminados de limite de par, \ AccelerationLimittegative _4465 53 |Posttion Unitsfs REAL
TorqueLimit TorqueLimtPostive 106 344626 | % Rated m
TorgueLimithlegsative -106.344826 | % Rated REAL
TorgueThreshold 0.0 |% Rated REAL
v
Cloze ] [ Cancel ] [ Help ]
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General Matian Planner Uritz | Drive/Mator | Matar Feedback A Feedback Canversion

| Homing I Hookup I Tune I Dynamics I Gaing | Output | Lirnitz I Offzet I Fault Actions I Tag

Valor predeterminado de relacién de carga a Mator Inertia: [noma7 Kgm2 Manual Adiust..
inercia, LoadInertiaRatio { - =

G_oad Inertia R atio: m | Load InertiaMotor Inert@

(Torque.-"Force Scaling: E-U-U4?59?233 °/° Fiated/[Position Units.-"s"2D
Valor predeterminado de escalado de par, ] Sustem Acceleration: 2100.9524 ;[Position Units/5"2] at 100% Rated
TorqueScaling [[] Enable Match Filter Fraquency

4. Sobrescriba los valores existentes de TorqueLimitPositive y
TorqueLimitNegative.

En este ejemplo, los valores calculados son 178.1y —178.1
(respectivamente).

El valor calculado para Torque,,, es el valor méximo para los siguientes:

max

e TorqueLimitBipolar

o TorqueLimitPositive (+)

o TorqueLimitNegative (-)

Sidesea limitar el par, ajuste los valores calculados a un valor cercano a cero.

Los valores mostrados son los valores predeterminados para un par pico de
150% con esta pareja de motor y variador.

SUGEREN Para obtener més informacidn sobre cémo configurar el sistema con su
controlador Logix5000y la aplicacion Logix Designer, consulte la pdgina 131.

5. Haga clic en la ficha Output.

%@ Axis Properties - Axis

[ Enable Low-pass Dutput Filter

[ ak, H Cancel ](T Apply ])[ Help ]

Los valores de TorqueScaling y LoadInertiaRatio se llenan después de un
autoajuste. Sino es posible hacer un autoajuste, modele el sistema en el
software Motion Analyzer e introduzca el valor para LoadInertiaRatio. El
valor predeterminado para LoadInertiaRatio es 0.0; sin embargo, en este
cjemplo se usa una relacién de 10.20:1 (inercia de carga = 0.015 Kg-m*2).

IMPORTANTE  Para obtener resultados mas precisos se recomienda realizar un
autoajuste en la aplicacion Logix Designer.

Para calcular la maxima aceleracion y desaceleracién a partir de Torque,,, .

use esta ecuacion.

100

Accel - -
TorqueScaling

Torque

max = max @

SUGERENCIA  Sino se puede realizar un autoajuste, introduzca los datos para
LoadInertiaRatio, DriveResolution y ConversionConstant como se
muestra del paso 5 al paso 9.

6. Cambie el valor de Load Inertia Ratio a 10.2.
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7. Hagaclic en Apply.

Los valores de TorqueScaling se actualizan.

Axis Properties - Axis

Mation Planner Conversion

Tag

 Urits CrivesMotor | Motor Feedback ; | Aus Feedback
| Offzet

| Dynamics | Gains | Output |
_M anual Adjust...

Tune Lirnits | Fault Actions ||

0.00147 Kg-m™2

| Load Inertia/Matar Inertia

| Homing | Hookup |

Matar [nertia:

Valor modificado de relacién de\
carga a inercia, Load Inertia Ratio (Loa i |

Cl'orque.-"Force Scaling: EU-53303904 i°/° Fiated/[Position Units.-"s"2])
System Acceleration: 118758592 E[Position Units/5"2] at 100% Rated

Nuevo valor de escalado de
par, TorqueScaling, usado en
este ejemplo. lateh Filter Frequency: loa |

[ Enable Match Filter Frequency

[ Enable Low-pass Dutput Filter

(% )

8. Haga clic en la ficha Drive/Motor.

Axis Properties - Axis

Homing | Hookup | Tune | Dynamics | Gains | Output | Limts | Offset | FaultActions | Tag
Units | Drive/Motor | Motor Feedback | 4ux Feedback

| General | Motion Planner Conversion |

Amplifier Catalog Mumber:

Motor Catalog Mumber:

| MPL-BS40K-M

[Ehange Catalog... ]

Loop Configuration: | Pasition Servo

v

Valor de resolucion de
variador, DriveResolution, \A L

|2DDDDD ] Drive Counts / EMDtor Rev

VD[ Calculate. .. ]

(Drive Resolution:

Drrive Enable Input Checking

usado en este ejemplo.

[] Drive Enable Input Fault
Real Time &uiz Information

Altribute 1:

|<none>
Atribute 2: | <hones M |
[ ok ][ cancel |

Los valores de DriveResolution y ConversionConstant inicialmente son los
valores predeterminados, pero pueden cambiarse de acuerdo a sus
necesidades especificas. Si piensa cambiar esos valores, introduzca los
nuevos valores en los cuadros de didlogo. De los contrario, use los valores
predeterminados.

9. Haga clic en la ficha Conversion.

Axis Properties - Axis

Dynemics | Gains | Ouput | Limts | Offset | FauitActions

Homing | Hoskup | Tune

| General Mation Planner Units | Drive/Mator Motar Feedback | Aux Feedback |
Valor de constante de conversion, \ Positioning Mode: Linear B
(onversmn(onstant, usado.en este C ion Corstant | 200000.0 Crive Countz/1.0 Position Units
ejemplo. QIWRISIN ZONSIaNt: | 2 | Bazed on 200000 Counts/Motor Rev

Ok

] [ Cancel
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Valores de aceleracién y desaceleracion
predeterminados, Acceleration y Deceleration

256

Ejemplo de calculo de pico mejorado

De acuerdo a los valores mostrados, este es el ejemplo de célculo.

100
o = 1781 @ = 334.09PU/s 2
0.53308904 % rated

PU/s 2

Accel

Para proporcionar una altura libre segura, este valor debe reducirse en 15% antes
de que se escriba al controlador. Este es el cdlculo de ejemplo.

MaximumAcceleration = MaximumDeceleration = 0.85 « Accelmax = 283.98 PU/s 2

1. Haga clic en la ficha Dynamics.

%@ Axis Properties - Axis

General | Mation Planner | Urits | Drive/Mator | Matar Feedback A Feedback _. Canwversian
| Homing | Hockup | Tune | Dynamics | Gaing | Output | Limits | Offset | Faultdctions | Tag |
Maxirumn Speed: -:i- ES I Position Units/s
\‘ I awimum Acceleration: %-1399-1252 Position Units/s"2 |
M awimumn Deceleration: ;. 1252 J Position Units/s"2
I awirum Acceleration Jerk: ;}3354?-234 ] Position Units/s"3 =100% of Max AcceITime

|

M awimum Deceleration Jerk: ;5354?-234 | Position Units/s"3 =100% of Max Decel Timd

2. Sobrescriba los valores existentes de Maximum Acceleration y Maximum
Deceleration.

En este ejemplo, los valores calculados son 283.98 para cada uno.

3. Haga clic en Calculate para los campos Maximum Acceleration Jerk y
Maximum Deceleration Jerk para calcular autométicamente los nuevos
valores.

4. Ajuste los nuevos valores de jaloneo segtin las necesidades de su aplicacion
especifica.

Ajustar los valores de AccelerationLimitBipolar, AccelerationLimitPositive
y AccelerationLimitNegative requiere un célculo mas con esta férmula.

AccelerationLimitBipolar = AccelerationLimitPositive = -AccelerationLimitNegative

AccelerationLimitBipolar = 2+ MaximumAcceleration — ¢ 18 p|j/s2
0.85

5. Haga clic en la ficha Limits.
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Valor predeterminado de limite de
aceleracion bipolar, AccelerationLimitBipolar

Valores predeterminados de limite de
aceleracion positivo, AccelerationLimitPositive,
y de limite de aceleracién negativo,
AccelerationLimitNegative

6. Haga clic en Set Custom Limits.

Custom Limits Attributes

MName | Walue | Unit= | Type

\ elocityLimitBipolar 33.333336 Position Units/s REAL
(AccelerationLim'rtElipolar §732.302 Position Units/s REAL )
EloCTyLImTPosve 3 OSion Uritss

“elocityLimithegstive -33.333336 Position Unitsiz REAL
“elocity Threshold 0.0 |Position Units/s REAL
“elocityWindow: 1.0 |Position Units/s REAL

1.0 |Position Unitsfs REAL
§732.302 |Position Unitsfs REAL
-5732.302 |Position Unitsfs REAL

welocityStandstihAindow:

AccelerationLimitPositive
L&ccelerationLim'rtNegative

-~

[ Cloze ] [ Cancel ] [

Help

]

7. Sobrescriba el archivo existente de AccelerationLimitBipolar.

En este ejemplo, el valor calculado es 668.18.

8. Sobrescriba los valores existentes de AccelerationLimitPositive y

AccelerationLimitNegative.

En este ejemplo, los valores calculados son +668.18 y -668.18

(respectivamente).

9. Repita este procedimiento con cada médulo IAM y AM en su sistema.
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Cambiodel pa rametro del Paraque elvariador pueda aceptar un comando para las nuevas capacidades

iad nominales de corriente pico, debe necesita cambiar un pardmetro del variador.
variaaor . . .
Esto solo se debe ejecutar una vez, y hay dos métodos para realizar la tarea.

IMPORTANTE  El método Sercos IDN, que utiliza la aplicacion Logix Designer, acepta
reemplazo automatico del variador (ADR).

Instruccion de escritura Sercos IDN

La instruccién de escritura Sercos IDN se gjecuta mediante la aplicacion Logix
Designer. Consulte el Apéndice E en la pdgina 245 para obtener mas informacién

sobre como cambiar los valores de pardmetros IDN mediante este método.

1. Durante la inicializacién del variador, lea el valor INT de la configuracién
del variador en Sercos IDN P:0:7.

Message Configuration - IDM_Read

Canfiguration ] Eommunication1 Tag ]
Message Type: |SERCOS IDM Read |
Service Dat - Destination: |Drive_Fiead Data
Seies [oas = [Oive Fead e <]
Identification  [p = = - = Mew Tag...
Murnber: l J | =l l =l
Element: 1 7:Operation Value j
[rata Type: IINT L]

2 Enable 3 Enable Waiting 3 Start 3 Done Done Length: 0

2 Ermor Code: Extended Error Code: [~ Timed Out &

Error Path:

Errar Text:

0k | Cancel ‘ Apply | Help |

2. Siel valor del bit cero es cero, enclavelo y escriba el nuevo valor de nuevo al
variador en la misma direccidn, nuevamente como tipo INT.

Message Configuration - IDH_Write
Canfiguration l Eommunication] Tag ]
Message Type: |SERCOS IDM Wiite |
Service Dat = Source: | Drive_‘write_Data -
Type: | = ‘J _‘J
Identification = = =] Saurce 1 3: [Bytes]
MNumber: IP J 10 = | [ = Length:
Element: |?:Dperation Walue LJ New Tag..
[rata Type: |INT Lj
2 Enable < Enable Waiting 3 Start 2 Done Daone Length: 0
2 Error Code: Extended Error Code: [~ Timed Out &
Error Path:
Error Tewt:
QK I Cancel sl Help
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3. Verifique el cambio con otro mensaje Sercos IDN Read Message de IDN
P:0:7 y examine el bit cero.

Consulte este ejemplo de la aplicacién Logix Designer.

Triger _Wirite QNS i
0 JE fons] M HCEN
Message Cortrol IDM_Read | .. | [H(DM—
HCER—
IDN_Read DR Drive_Read_Data.0 A Drive_Write_Data.0
o - = Mave L
Source Drive_Read_Data
04
Dest Drive_Write_Data
0+
Drive_\write_Data.0  ONS.2 hil
F——— s Message HCEM ——

Message Cortrol IDM_Wiite | —CON 23—
HCER—

IDh_rite DM ONS3 il

JE [ons] M HCEM>—
Message Control IDM_Werify | .. | HDN3—
HCER—
Drive_Read_Data.0 Drrive_Configured
JE L
H Gl
(Endl)

Software DriveExplorer

Para usar el software DriveExplorer para cambiar valores de pardmetro IDN,
usted también debe tener el adaptador 1203-SSS en serie con SCANport.
Consulte el Apéndice C en la pagina 219 para obtener mas informacién sobre
cémo cambiar los valores de pardmetros IDN mediante este método.

1. Conecte al variador un adaptador 1203-SSS en serie con SCANport
mediante el software DriveExplorer.

2. Cambie el pardmetro P507 [Drv Peak Rating] de 150% a 250% (0 200% si
corresponde).

3. Guarde los valores del dispositivo en la memoria no volatil.
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ApéndiceF  Rendimiento pico mejorado

Notas:
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Apéndice G

Antes de empezar

Diagramas de interconexion de modulos RBM

Este apéndice proporciona los diagramas de interconexién del médulo de freno
resistivo (RBM) Boletin 2090 especificos para sistemas de servovariadores
multiejes Kinetix 6000, con y sin la funcién de desconexién de par segura.

Tema Pagina
Antes de empezar 261
Ejemplos de cableado de mddulos RBM 262

Los variadores Kinetix 6000 con funcién de desconexién de par segura tienen la
designacion -S al final del niimero de catdlogo. Por ejemplo, el médulo
2094-AMO1-S AM incluye la funcién de desconexién de par segura y el médulo
2094-AMO01 AM no.

Estos procedimientos suponen que usted ha instalado su médulo RBM con el
sistema de servovariadores Kinetix 6000. Para obtener instrucciones de
instalacién del médulo RBM consulte el documento Resistive Brake Module
Installation Instructions, publicacién 2090-IN009.

IMPORTANTE  Es necesario contar con la revision de firmware de variadores 1.071 o posterior
para usar modulos RBM con variadores Kinetix 6000.

de cémo se puede implementar el circuito de control. Las aplicaciones reales
pueden variar debido a requisitos basados en la evaluacidn de riesgos de los
fabricantes de maquinas. El fabricante de maquinas debe realizar una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de categoria de sequridad que debe
aplicarse a la maquina.

2 ATENCION: Use los diagramas de interconexién como recomendacién general

En los sistemas de variadores Kinetix 6000 se puede establecer el tiempo de
retardo para el médulo RBM en la aplicacién Logix Designer. Consulte

Configuracién de propiedades de ejes en la pagina 147.
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Diagramas de interconexién de médulos RBM

Apéndice G

Este diagrama de ejemplo muestra los variadores 2094-xCxx-Mxx-S y 2094-
xMxx-S (con funcién de desconexidn de par segura) y los médulos LIM 2094-

ALxxS, 2094-BLxxS y 2094-XL75S cableados con el médulo RBM

Boletin 2090.

Ejemplos de cableado de

mddulos RBM

emplo de cableado de RBM

j
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Apéndice G

Diagramas de interconexion de médulos RBM

Ejemplo de cableado de RBM (continuacion)
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Este diagrama de ejemplo muestra los variadores 2094-xCxx-Mxx y 2094-xMuxx
(sin funcién de desconexién de par segura) y los médulos LIM 2094-ALxxS,

2094-BLxxS y 2094-XL75S cableados con el médulo RBM Boletin 2090.
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Diagramas de interconexién de médulos RBM

Apéndice G

, segun EN 150 13849

ja2

tegor

1on ca

lo de cableado de RBM, configurac

jemp
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Apéndice G

Diagramas de interconexion de médulos RBM

Ejemplo de cableado de RBM, configuracion categoria 2, segiin EN 1S0 13849 (continuacion)
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Este diagrama de ejemplo muestra los variadores 2094-xCxx-Mxx y 2094-xMuxx
(sin funcién de desconexién de par segura) y los médulos LIM 2094-AL09 y

2094-BL02 cableados con el médulo RBM Boletin 2090.
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Diagramas de interconexién de médulos RBM

Apéndice G

, segun EN 150 13849
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Apéndice G

Diagramas de interconexion de médulos RBM

Ejemplo de cableado de RBM, configuracion categoria 2, segiin EN 1S0 13849 (continuacion)
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Este diagrama de ejemplo muestra los variadores 2094-xCxx-Mxx (sin funcién de
desconexi6n de par segura) y los médulos LIM 2094-ALxxS, 2094-BLxxS y

2094-XL75S cableados con el médulo RBM Boletin 2090. El ¢jemplo continta

en la pdgina 26
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Diagramas de interconexién de médulos RBM

Apéndice G

, segun EN 150 13849
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Apéndice G

Diagramas de interconexion de médulos RBM

Ejemplo de cableado de RBM, configuracion categoria 3, segiin EN 1S0 13849 (continuacion)
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Este diagrama de ejemplo muestra los variadores 2094-xCxx-Mxx (sin funcién de
desconexion de par segura) y los médulos LIM 2094-AL09 y 2094-BL02

cableados con el médulo RBM Boletin 2090.
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Diagramas de interconexién de médulos RBM

Apéndice G
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Apéndice G

Diagramas de interconexion de médulos RBM

Ejemplo de cableado de RBM, configuracion categoria 3, segiin EN 1S0 13849 (continuacion)
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ApéndiceG  Diagramas de interconexion de médulos RBM

Notas:
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Apéndice H

2094-UMOO0TH-EN-P,
Junio de 2014

Historial de cambios

Este apéndice resume las revisiones de este manual. Consulte este apéndice si
necesita informacion para determinar los cambios que se han realizado a lo largo
de las diferentes revisiones. Puede resultarle especialmente util si tiene pensado
actualizar el hardware o el software en base a la informacién afiadida con las
revisiones anteriores de este manual.

Tema Pagina
2094-UMOOTH-EN-P, Junio de 2014 273
2094-UM001G-EN-P, Mayo de 2012 274
2094-UMOO01F-EN-P, Marzo de 2011 274
2094-UMOO1E-EN-P, Enero de 2011 275
2094-UM001D-EN-P, Mayo de 2010 275
2094-UMO01C-EN-P, Diciembre de 2009 276
Cambio

La aplicacion Studio 5000 Logix Designer es la renovacion de marca del software RSLogix™ 5000. La referencias
generales al software RSLogix 5000 han sido reemplazadas por la aplicacion Logix Designer. La referencias a versiones
especificas del software RSLogix 5000 no han cambiado.

Se actualizaron las referencias a desconexion segura (S0), y en lugar de ello se usa el término desconexién de par
segura (ST0), segdn EN61800-5-2.

Se actualizaron las referencias a los variadores de las series Ay B. Los médulos variadores de 230 V anteriormente
etiquetados como serie A ahora son la serie Ay la C. Los variadores de 460 V anteriormente etiquetados como serie B
ahora son laserie Byla C.

Se afiadieron propulsores lineales LDAT-Series a la tabla de descripcién general del sistema.

Se aiadieron propulsores lineales LDAT-Series a los diagramas de instalacion de sistema tipico.

Se actualizaron los requisitos de montaje del sistema para grados de proteccién de envolvente de IP2x a IP54.

Se afiadio la tabla de seleccion de filtros de linea de CA.

Se actualizd la tabla de configuracion de pines del conector de desconexién de par sequra (ST0) con descripciones de la
serie C para entradas de habilitacion de sequridad.

Se actualizd el diagrama de circuitos de freno de motor/resistivo, y se cambid el texto referente al nuevo relé de estado
solido.

Se afiadid el diagrama de interconexion del propulsor lineal LDAT-Series con el variador Kinetix® 6000.

Se afiadid el apéndice Configuracion de la funcion de observador de carga, Load Observer.
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ApéndiceH  Historial de cambios

2094-UM001G-EN-P,
Mayo de 2012

2094-UMOOTF-EN-P,
Marzo de 2011

274

Cambio

Se afiadieron acrénimos para el sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM) Kinetix 6000M.

Se anadid informacion acerca del mddulo IPIM a la seccion Acerca del sistema de variadores Kinetix 6000.

Se afiadid el sistema de unidades de variador y motor integrados (IDM) Kinetix 6000M a los diagramas de instalacion
tipica del sistema, asi como explicaciones de niimeros de catalogo.

Se afiadid informacidn sobre el médulo IPIM a Requisitos de separacion minima.

Se afiadid informacion sobre el mddulo IPIM a la seccion Establecimiento de zonas con ruido.

Se afadid informacién sobre el modulo IPIM a la seccién Determinacion del orden de montaje.

Se revisaron las tablas de compatibilidad de alimentacidn eléctrica del motor, freno y cable de retroalimentacion para
incluir los motores de baja inercia MPL-A/B15xxx-xx7xAA y MPLA/B2xxx-xx7xAA y los cilindros eléctricos
MPAR-A/B1xxx y MPAR-A/B2xxx con conectores SpeedTec (M7).

Se afiadid informacidn sobre conexiones del mdédulo IPIM con resumen de conexiones de instalacién y vinculos a otros
diagramas y publicaciones con informacion adicional.

Se afiadid informacidn sobre conexiones Sercos de variador y motor integrados Kinetix 6000M

Se afiadid informacion sobre conexiones de cable Ethernet

Se actualizo la introduccién con una descripcion general de la configuracion del sistema IDM.

Se actualizé la introduccién con una descripcién general de la resolucion de problemas del sistema IDM

Se actualizaron los diagramas existentes de interconexidn de DIN circular (SpeedTec) con motores de baja inercia Boletin
MPL-A/B15xxx-xx7xAA y MPLA/B2xxx-xx7xAA con conectores SpeedTec (M7).

Se actualizé el diagrama de interconexidn de cilindros eléctricos MP-Series™ (Boletin MPAI) con ntimeros de catélogo de
cables estructuras 64 y 144.

Se actualizé el diagrama de interconexion de cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) con cambios de nimero de
catdlogo de cable para el conector SpeedTec (M7)

Se afiadid un ejemplo de cableado para variador y motor integrados Kinetix 6000M.

Se afiadieron nimeros de catdlogo Boletin MDF a la seccién Ejemplo de control de un freno.

Se anadi6 una descripcion general sobre actualizaciones de firmware de sistemas IDM.

Se actualizaron el procedimiento y las tablas con valores de médulos IPIM.

Cambio

Se corrigieron las formulas utilizadas para habilitar el rendimiento pico mejorado.
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Historial de cambios ~ Apéndice H

2094-UMOO1TE-EN-P,
Enero de 2011

2094-UM001D-EN-P,
Mayo de 2010

Cambio

Se actualizaron los diagramas de configuracién del sistema con funciones de redisefio de abrazadera de cable y linea de
tension.

Se actualizaron los diagramas de comunicacién con configuraciones de doble ancho de variador a variador.

Se actualizaron los diagramas de montaje con funciones de redisefio de abrazadera de cable y linea de tensién.

Se actualizaron las ilustraciones de médulos IAM y AM con funciones de redisefio de abrazadera de cable.

Se actualizaron los nimeros de catalogo de cable de alimentacion eléctrica con cables DIN SpeedTec estandar (no
flexible).

Se actualizaron los ndmeros de catalogo de cable de freno con cables DIN SpeedTec estandar (no flexible).

Se actualizaron los nimeros de catdlogo de cable de retroalimentacion con cables DIN SpeedTec estandar (no flexible).

Se retiraron los médulos de derivacion activa externa Boletin 1336. Se afadio una referencia a las soluciones de
colaboradores de Rockwell Automation Encompass.

Se afiadieron tablas para distinguir las diferencias de dimensiones entre los variadores de la serie A y de |a serie B. Se
actualizaron los esquemas de dimensiones con funciones de redisefio de abrazadera de cable y linea de tension.

Se actualizaron los ejemplos de cableado de médulo de eje/motor rotativo con cables de retroalimentacion y
alimentacion de motor DIN SpeedTec (no flexible).

Se actualizaron los ejemplos de cableado de médulo de eje/motor lineal/accionador con cables de retroalimentacién y
alimentacion de motor DIN SpeedTec (no flexible).

Este nuevo apéndice indica los procedimientos y la informacién que se necesita para habilitar la funcion de
mejoramiento de pico.

Cambio

Cambio de serie de modulos IAM/AM

Explicacion de nimeros de catdlogo

Compatibilidad de componentes de variadores

Especificaciones de mejoramiento de pico

Posicionamiento del puente de tierra

Conectores de motor MP-Series (Boletin MPL)

Compatibilidad de cables de alimentacién eléctrica de motor

Compatibilidad de cables de freno de motor

Compatibilidad de cables de retroalimentacion de motor — Conectores de bayoneta

Compatibilidad de cables de retroalimentacion de motor — Conectores DIN circulares/de plastico

Configuracién de las propiedades de los ejes

Especificaciones de alimentacion de mddulo IAM (460 V) (series Ay B)

Especificaciones de alimentacion eléctrica de 460 V de médulo AM (inversor) (series Ay B)

Dimensiones del producto
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2094-UMO001C-EN-P, Cambio

Dl(lembre de 2009 Configuracién de pin de médulo de retroalimentacion 2090-K6CK-KENDAT.

Especificaciones de escalado lineal para salidas analdgicas.

Especificaciones de capacidad de ciclo de alimentacién eléctrica de entrada.

Especificaciones de encoder Heidenhain EnDat.

Ndmeros de catélogo de encoder de retroalimentacién de posicion auxiliar.

Compatibilidad de cable de alimentacién eléctrica de motor.

(ableado de conexiones de freno de motor.

Combinaciones de cable de retroalimentacién y motor.

(ableado de madulo de retroalimentacion 2090-K6CK-KENDAT.

Instalacidn del kit de soporte de conector de fibra dptica.

Especificaciones de longitud méxima de cable de retroalimentacion para MP-Series (motores rotativos Boletin MPM y
clindros eléctricos Boletin MPAR); motores de accion directa RDD-Series; motores lineales LDC-Series y LDL-Series.

Diagramas de interconexién para motores rotativos MP-Series (Boletin MPM) y motores de accion directa RDD-Series
(Boletin RDB).

Diagramas de interconexion para cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR); motores lineales LDC-Series y LDL-Series.

(apacidad nominal de corriente de bobina para aplicaciones de freno de motor.

Cambio de valores de pardmetros IDN predeterminados con las instrucciones Read y Write de SERCOS.

Ejemplos de cableado para variadores Kinetix 6000 con y sin la caracteristica de desconexion segura.
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Indice

Ntimeros

1756-MxxSE 138

1768-MO4SE 138

1784-PM16SE 138

2090-K6CK-D15F 113, 121, 122
2090-K6CK-D15M 113, 121, 192
2090-K6CK-D15MF 108, 113, 121, 199
2090-K6CK-D26M 113, 121
2090-K6CK-KENDAT 63
2090-K6CK-KENDAT 77, 113, 121

bus

A

abrazadera 112
abrazadera de blindaje 112
acceleration
retroalimentacion 231
accion ante fallo 174
programable 174
accion ante un fallo
ficha 148
accionadores
LDAT 203
MPAI 202
MPAR 202
MPAS 201
aceleracion
referencia 228
acerca de esta publicacion 11
acronimos 11
actualizacion del firmware 211
verificar actualizacion 218, 226
adaptador SCANport/DPI 158, 223
ajuste de ejes
ancho de banda 156
ficha ajuste fino 155
ajuste manual 239
alimentacion de control
especificaciones de entrada 76
alimentacion eléctrica
cables, CE 23
ciclos 72
indicador no encendido 163
pérdida de fase 165
alta frecuencia
energia 36
resonancias 242
ancho de banda 156
Kop 231
ancho de banda integral (Koi) 231
aplicacion de alimentacion 151
Aplicacion Logix Designer 138, 158, 212, 223
AQB de retroalimentacion auxiliar 166
auxiliar
error de encoder 164
retroalimentacion
configuraciones de pines 64
encoders 80
especificaciones 78
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indicador de estado 152, 168
regulador 144
sobrecorriente 167
sobrevoltaje 164

voltaje insuficiente 164

bus comtin (vea bus comiin de C()
bus comtin de (C

capacitancia de bus total 19

configuracion 144

diagrama de interconexion 187, 188,
189, 190

establecimiento del pardmetro
Add Bus Cap 223

fallo de bus comin 167

IAM guia 19, 86

IAM sequidor 19, 86

instalacion habitual 19

precarga 19, 86, 220

requisitos de fusibles 87

valores de capacitancia 221

C

cabezales

puente de movimiento permitido 60

cableado

abrazadera de blindaje de cable de motor 112
alimentacion de motor 104, 107, 108
cables de fibra dptica Sercos 127
cables Ethernet 130
caracteristica de desconexion de
par sequra 102
conectores de perfil bajo 121
conexiones de E/S 113
configuracidn de alimentacién con conexion a
tierra 83
configuracién de alimentacion sin conexion a
tierra 85
construccion de sus propios cables 82
encaminar cableado de alimentacion y de
sefiales 82
establecimiento de puente a tierra 87
IAM
conector CED 101
conector CPD 98
conector de BC 110
conector de IPD 98
conector de MP 103
conector de STO 102
médulo de freno resistivo 126
médulo IPIM 125
requisitos 81
IAM 95
IAM/AM 96
médulo de derivacién 96
resistencia de derivacion externa 124
tierra fisica 93
tipo de alimentacién eléctrica de entrada 83
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cableado de alimentacion eléctrica de entrada

configuracién de alimentacién con conexion
atierra 83
configuracion de alimentacion sin conexion
atierra 85
determinacion de la alimentacion
de entrada 83
establecimiento de puente a tierra 87
resistencia alta/baja 84
tridngulo trifasico 84
cables
abrazadera de blindaje 112
blindaje, EMC 107, 108
categorias 45
construccion de sus propios cables 82
encaminamiento 26
longitud del cable de fibra dptica 127
requisitos de CE 23
zonas con ruido 37
cables de fibra optica
variador a IPIM 130
variador a variador 129
cables de retroalimentacion
premoldeados 119
cambio de parametros
DriveExplorer 158
HIM 159
cambio de serie 13
especificaciones de mejoramiento de pico 73
capacitacion 11
capacitancia de bus adicional
cdlculo 221
ejemplo 222
capacitancia de bus total 19
cdlculo 220
ejemplo 222
carga mecanica 227
cargas mecanicas flexibles 237
cargas mecanicas rigidas 236
(B1, (B2, (B3 151
cinta trenzada 93
cddigos de error 163
codigos de fallo
sistema IDM 162
codigos de fallo de IDM 162
compatibilidad
red 22
sistema DM 22
compatibilidad de red 22
comunicacion de backplane 167
conector de bayoneta 104
conector de E/S de 26 pines 159
conector estilo DIN 104
conectores MPL

bayoneta 104
estilo DIN 104

conexion
abrazadera de blindaje de motor 112
cables de retroalimentacién
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Servicio de asistencia técnica de Rockwell Automation

Rockwell Automation brinda informacidn técnica en Internet para ayudarlo a usar sus productos.

En http://www.rockwellautomation.com/support podra encontrar notas técnicas y de aplicacion, ejemplos de codigos

y vinculos a service packs de software. También puede visitar nuestro centro de asistencia en

https://rockwellautomation.custhelp.com/ para buscar actualizaciones de software, chats y foros de asistencia,

informacion técnica, respuestas a preguntas frecuentes y para registrarse a fin de recibir actualizaciones de notificaciéon
de productos.

Ademas, ofrecemos varios programas de asistencia técnica para instalacién, configuracién y resolucién de problemas.
Para obtener més informacién péngase en contacto con su distribuidor local o con su representante de ventas de

Rockwell Automation, o visite http://www.rockwellautomation.com/services/online-phone.

Asistencia para la instalacion

Si se le presenta algtn problema durante las primeras 24 horas posteriores a la instalacidn, revise la informacién en este
manual. También puede comunicarse con el servicio de asistencia técnica al cliente para obtener ayuda inicial con la
puesta en marcha del producto.

En Estados Unidos o Canadd 1.440.646.3434
Fuera de Estados Unidos o Canada |Use el Worldwide Locator en http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/support/overview.page o comuniquese con el

representante local de Rockwell Automation.

Devolucion de productos nuevos

Rockwell Automation prueba todos sus productos para ayudar a asegurar que estén en perfecto estado de
funcionamiento al salir de la fébrica. Sin embargo, si su producto no funciona y necesita devolverlo, siga los
procedimientos indicados a continuacién.

. Comuniquese con el distribuidor. Debe proporcionar al distribuidor un nimero de caso de asistencia técnica al cliente (Ilame al niimero de
En Estados Unidos . : -
teléfono anterior para obtener uno) a fin de completar el proceso de devolucion.
Fuera de Estados Unidos Comuniquese con su representante local de Rockwell Automation en lo que respecta al proceso de devolucién.

Comentarios sobre la documentacion

Sus comentarios nos ayudan a atender mejor sus necesidades de documentacién. Si tiene sugerencias sobre cémo
mejorar este documento, rellene este formulario, publicacién RA-DU002, disponible en

heep://www.rockwellautomation.com/literature/.

Rockwell Automation mantiene informacién medioambiental actualizada sobre sus productos en su sitio web en
http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page.

www.rockwellautomation.com

Oficinas corporativas de soluciones de potencia, control e informacién

Américas: Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, W1 53204-2496 USA, Tel: (1) 414.382.2000, Fax: (1) 414.382.4444
Europa/Medio Oriente/Africa: Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Bélgica, Tel: (32) 2 663 0600, Fax: (32) 2 663 0640
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