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DESISTIMIENTO

Las especificaciones estan sujetas a cambios sin aviso previo. Startco Engineering Ltd. no es
responsable por dafios contingentes o consecuentes, o por costos producto de una aplicacion incorrecta,
gjuste incorrecto o funcién errénea.

Este producto tiene una variedad de aplicaciones. Aquellos responsables de su aplicacion deben tomar
las acciones necesarias para asegurar que cada instalacion cumpla todos los procedimientos y requisitos
de seguridad incluyendo leyes respectivas, regulaciones, codigosy estdndares.

La informacion suministrada por Startco es sdlo para propdsito de gemplo. Startco no asume
responsabilidad para obligacién en € uso basado sobre |os gjempl os dados.

Documentos traducidos a Espariol por Eecol Electric Ltd. En caso de diferenciaentre laversion en
Inglesy laversion en Espariol del documento, la version en Ingles esla correcta.
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1. INTRODUCCION

1.1 GENERAL

El sistema de proteccion de motor (MPS) de Startco es
un sistema modular que integra proteccion, control,
calibracién y funciones de registro de informacién. La
Unidad de Control (MPS-CTU) es el centro del médulo.
Puede operar como una unidad estandar o con €l
Interfase de Operador (MPS-OPI) y los Mdodulos RTD
(MPS-RTD). El CTU se puede programar usando el
OPI o lared de comunicaciones. Las entradasy salidas
programables suministran una plataforma flexible de
hardware y €l software usua se puede cargar facilmente
desde un computador a la memoria flash del CTU. El
diagrama de blogue del MPS se muestra en la figura
11

1.2 CARACTERISTICAS DEL MPS (Sistema de
Proteccion del Motor)

1.2.1 PROTECCION

» Sobrecarga

» Sobre corriente

* Fugaatierra

» No baance (voltgjey corriente)

» Fasede pérdida (voltgey corriente)
» Fasedereversa(voltaey corriente)
» Atascamiento

* Bgacorriente

* Falaad acelerar

* Bagarapidez
e Sobrevoltae
« Baovoltae

* Factor de energia

» Sobrefrecuencia

» Bgafrecuencia

» Sobretemperaturadel PTC
e Temperaturadel RTD

1.2.2 CONTROL — METODOS DE PARTIDA (1)

e Sinreversa

* Reversa

» Partida suave

* Partida suave con bypass

e Transmision de rapidez gustable

» 2velocidades

» DetaenformadeY (transicion abiertao cerrada)
» Reactor (transicion abierta o cerrada)

e Auto transformador

* Piezabobinada

« Anillo colector

» Dos baobinados

» Deltadoble

(1) Solo se requieren tres transformadores de correntie
para todos |os métodos de partida).

1.2.3 CALIBRACION

* Corrientesen linea

» Corriente no balanceada
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e Corriente de secuencia positiva

« Corriente de secuencia negativa

e Corriente defugaatierra

e Voltgeslineaalinea

» Frecuenciadelinea

* Voltge no balanceado

* Voltgede secuenciapositiva

» Voltaje de secuencia negativa

e Poder

0 Aparente, Reactiva, Redl y factor de Poder
* Energia

0 kWh, kVAhy kVARh
e Capacidad térmica usada
e Tendenciatérmica
» Rapidez del motor
e Temperaturas del RTD

1.2.4 REGISTRO DE INFORMACION
e Sesentay cuatro registros

Fechay horadel evento

Tipo de evento

Corrientes en linea

Corriente no balanceada
Corriente de fuga atierra
Voltajeslineaalinea

Voltgje no balanceado
Capacidad térmica

Capacidad térmica usada durante la partida
Tiempo de partida

Valor de entrada andlogo
Temperaturas del RTD

e Contadores de disparo

* Horas de funcionamiento

1.25ENTRADASY SALIDAS

e Tresentradas de corriente ac

e Tresentradas de voltaje ac

» Entradade corriente defugaatierra

e Siete entradas digital es programables (ac/dc)
e Fuente de 24 VVdc para entradas digitales

« Entrada de tacometro (pulso de ata rapidez)
e Entraday salida andloga 4-20 mA

e Entrada de temperatura de termistor PTC

e Hasta24 entradas para RTD

« Cinco relés de salida programables

e Comunicacionesen red

« Entrada de c6digo tiempo IRIG-B.

1.2.6 OPERDOR DE INTERFASE (MPS-OPI)

»  Despliegue de operacién a vacio 4 x 20

e Llavesde control del partidos

e Control del desplieguey llaves de programacion
* Indicacion del estado de LED

e Operacién remota hasta 1.2 km (4000 pies)

e Energizado por MPS-CTU

OO0 O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO
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1.2.7 MODULO RTD (MPS-RTD)

Ocho entradas por médulo

Tipos de RTS seleccionables en formaindividual
Multiplex de estado sdlido

Hasta tres modul os por sistema

Operacion remota hasta 1.2 km (4000 pies)

Péagina 1-2
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1.2.8 INTERFASE DE COMUNICACION

La interfase de comunicacion en la red estdndar es una
puerto del RS-485 con Modbus ® y A-B® del soporte de
protocolo DF1. Las opciones de comunicacion incluyen
DeviceNet® y Profibus®.

1.3. INFORMACION DE COMPRA

Energizado por MPS-CTU .
Vealafigural.z2.
MPS=-CTU MPS-OP|
UNIDAD DE COMTROL B OPERADCR DE
| oUTPUT INTEFFASE
RELAY 1 LOS CONTACTOS DE RELE DE
e : SALIDA SE MUESTRAN CON EL
S o | qutPuT MPS-C'TU DESEMERGIZAD O 4 % 20 DBPLAY
2 RELAY 2 ATFAMUTMERICO
@ z IDICAD GRES LED
5PG PARTIDA 1 REMOTO
| QUTPUT PARTIDA 2 OFI
SPGA RELAY 3 LOCAL
DIPARC “ORRE
- AT ARDLA PARS
Enma | ¥ QUTRUT )
Fase de | ¥ [ RELAY 4 TECLAT
Vollje ve SELECCION DE C OMTEOL
i d PAFAD 1
- . PARADA 2
| QUTPUT FARADA =l
Corviente | '* RELAY & EEPR.OGRAMA 13
Fase & A Indicadores LED: T ESC. [a]
ENTEFR.
i Energia oV : =
Corrients Disparo 4
Fase B 5A Alarma T
c Error 'O COMMUNICATIONS -1, INTERRUPTORES DE
Zorriente L ) 58 a DIFECCION
Fase C 1'_ _ Fulsador de Reprogramacion }
S0 ‘ | o4y MPS=RTD
. ALY 3 oy -
Coriente de oA a2 v MODULO
fuga a tierra N 1 RTD
s I'0 COMMUNICATIONS -
Entada PTC { -
58
INDICAD CRES LED
Entada analoga +01E 38 g | 4-20 ma :t iy
420 ma I 0t o[ SALIDA ANALO GA RTD 1 o il
SHIELD
Fuente +an R
Ve | =Dz RTD 2 B
[+
R
oM 143 ‘._Z RIE RTD 3 o IMTERERUFTOFRES DE
M1 £ 4 ) [+ DIFECCION
1Nz 3 45 SMIELD
NG L & "
24-120 Vae/Vdo ) LK 2
i3 & L 4 o
R
DIGITALEs | ™ ¢*
Ihs t 40 RTD & o
(=
Irir 0 SHIELD
HS5] £ 51 R
RTD & D
37 [
HE }COWMCACIOMS EN A
RED DE F5-485
W RTDT :
F SHIELD
R
RTD & o
(=
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FIGURA 1.1. Diagrama de blogue del Sistema de Proteccion del Motor.
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FIGURA 1.2 MPS Informacién de compra.
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2. INSTALACION

2.1. GENERAL

Un sistema bésico de proteccién a motor (MPS)
consiste en un MPS-CTU v tres transformadores de
corriente (CT) suministrado a pedido para la
medicion de la fase de corriente. Para la deteccion
de fuga a tierra balanceada a centro, se requiere de
un 1-A, 5-A, EFCT-1 o EFCT-2 CT. La conexion
de la fase del transformador de corriente residual
también se puede usar para la deteccion de fuga a
tierra. Las entrada de voltge no requieren de
transformadores de potencia (PT) en sistemas con
voltajes de hasta 600 Vac. Para la medicion de
temperatura del RTD, se pueden conectar hasta tres
maodulos de MPS-RTD a MPS-CTU. El MPS-OPI
suministra un operador de interfase parael MPS.

El factor de poder del MPS corregido con el
suministro de poder del modo interruptor se clasifica
como 65 a 265 Vacy 80 a275 Vdc.

Todos los médulos se pueden montar en cualquier
orientacion.

2.2. UNIDAD DE CONTROL

Detalles de trazado y montagje para el MPS-CTU se
muestran en lafigura 2.1.

2.3 OPERADOR DE INTERFASE

Detalles de trazado y montgje del MPS-OPI se
muestran en la figura 2.2. Esta certificado para uso
en Clase |, Zona 2 de zonas peligrosas.

El MPS-OPI se puede montar sobre ed MPS-CTU
como se muestraen lafigura 2.3.

24.MODULO RTD

Detalles de trazado y montagje para el MPS-RTD se
muestran en la figura 2.4. El MPS-RTD se fijara
dentro en la mayoria de los motores con cgas de
empa me de terminacién RTD y esta certificado para
uso en Clase |, Zona 2 de zonas peligrosas. El MPS-
RTD puede estar en la superficie 0 estar montado en
unriel DIN.
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FIGURA 2.1 MPS-CTU Detalles de trazado y montgje.
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FIGURA 2.2. MPS-OPI Detalles de trazado y montaje.
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FIGURA 2.3. MPS-CTU con OPI Detalles de trazado y montaje.
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3. SISTEMA DE ALAMBRADO

3.1 GENERAL

Un diagrama de conexion tipica se muestraen lafigura 3.3.
El MPS-CTU entrega € suministro de 24 Vdc para
maodulos periféricos y se comunica con ellos usando una
interffase RS-485. La longitud total del sistema de
comunicacion 1/0O debe ser menor que 1.2 km (4000 pies).
Las direcciones de comunicaciones I/O soportan hasta tres
médulos de cada tipo: sin embargo, € suministro de
energiaen el MPS-CTU no soportara més de tres médulos
1/0..  Se requiere de un suministro de perder 24 Vdc
externo s se usan mas de tres médulos.

Las entradas de voltagje ddd MPS-CTU se pueden conectar
directamente a sistema con voltge linea a linea de hasta
600 Vac. Se requieren PT para sistemas de voltaje mayores
que 600 Vac. La resistencia de entrada de las entradas de
voltaje esde 3.4MQ.

NOTA: Las entradas de corriente y voltaje deben estar
en fase secuenciada de A-B-C.

Los comandos de control de partida START1, START2 y
START3 se pueden programar a través de las entradas
digitales, lainterfase de red 0o e MPS-OPI. Los contactos
de partida, parada y cierre se pueden alambrar a cualquier
de las entradas digitales programables. Los cinco relés
programable de salida se pueden usar para las funciones de
control de partida, proteccion y cierre. El relé 5 es de
estado solido, salida de bajo nivel y no se recomienda para
control de partidor. Veala Seccién 9 para clasificaciones
derelé.

NOTA: Laconfiguracion por defecto no tiene asignacion
para entradas digitalesy relés de salida..

3.2. CONEXIONESMPS-CTU

3.21 SUMINISTRO DE VOLTAJE

Derive e suministro de voltaje desde la linea latera del
controlador del motor o de una fuente independiente.
Conecte el suministro de voltgje alosterminales1y 2 (L1
y L2) como se muestra en la figure 3.3. En sistemas de
120 Vac, el L2 normalmente se designa como €l conductor
neutral. Para suministro de poder de corriente directa, use
el L1 para € termina positivo y e L2 para e termina
negativo. Terminal atierra3(®).

Los elementos de proteccion de onda interna se conectan a
losterminaes 4 (SPG) y 4A (PGA) para permitir la prueba
de fuerza dieléctrica.  Los terminales 4 y 4A deben
conectarse excepto durante la prueba de fuerza diel éctrica.
El suministro del médulo 1/0 24 Vdc (terminales 56 y 60)
pueden soportar hasta tres médulos 1/0. Se requiere de un
suministro externo de 24 Vdc s se usan més de tres
maodul os.

3.22 ENTRADAS DE CORRIENTE

El MPS-CTU usa un transformador de corriente 1-A o 5-A
para medicion de fase de corriente. Para mantener la
exactitud especificada, se debe seleccionar la fase de
transformador de corriente con una clasificacion primaria
entre 100% y 300% de la cargatotal de corriente del motor
de corriente. Todas las entradas del transformador de
corriente pueden soportar un modo de voltaje comin de
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120 Vac, de manera td que e CTU se puede conectar en
series con otras cargas de transformador de corriente. El
diagrama de conexion de la figura 3.3. muestra una
conexion tipica donde el MPS-CTU es e Gnico elemento
conectado a la fase del transformador de corriente. EL
MPS-CTU reqguiere que la secuencia de fase sea A-B-C.
Un 1-A, 5-A o un transformador de corriente sensible se
usa para la medicion de fuga a tierra del centro balance.
Vealafigura 3.1. parala conexion de la fase residual del
transformador de corriente para deteccion de falaatierra.

Bl
1
a8 “n
1
ac .T
™ ju L
@ ® ® ®d
B IO H N = =3 F A X 3 o XA
MO
MO SE FECOMENDA PAFR L DISFPAR. O DE FALLA &
'TIEFFL DE MIVELES INMFERIOERES & 10% DE
CLASIFIC ACTON PEIMARIS DE TRAMSFORMAD QR DE
[ada)

FIGURA 3.1. conexién de transformador de corriente de
faseresidual.

3.2.3. Entradas de voltaje
Para todas las conexiones de entrada de voltagje, d MPS-
CTU requiere lasecuenciadefase VA, VBy VCaVN.

NOTA: Se requiere de una entrada de voltgje para la
calibracién de frecuencia en linea.

3.2.3.1 CONEXION DIRECTA

No se requiere de los transformadores de potencia (PT)
para sistemas de voltaje hasta 600 Vac linea a linea
Conecte las entradas de voltaje como se muestra en la
figura3.2y 3.3.

A
AE

gC

FIGURA 3.2. Conexion directa.
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FIGURA 3.3. Diagrama de conexidn tipica de MPS (Sistema de Proteccion del Motor).
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3.2.3.2 CONEXION 1-PT (Transformador de Potencia)
La conexion de 1 transformador de potencia se muestra en
lafigura3.4. Conecte el transformador de potencia entre la
fase A y la fase B. El voltge del transformador de
potencia secundario debe ser inferior a350 Vac.

NOTA: Laconexion de 1 transformador de potencia no
permite la deteccidn de voltaje no balanceado.

aa

& B
gC

FIGURA 3.4 Conexion de 1 transformador de potencia.

3.23 CONEXION DE 2 PT (Transformador de
Potencia)

La conexion de dos transformadores de potencia se
muestra en la figura 3.5. Los voltgjes de € transformador
de potencia secundario debe ser inferior a 350 Vac.
Conecte los transformadores de potencia secundarios en
deltas abiertos.

B A

gB

B C

18 18 20 17

FIGURA 3.5 Conexion de dos transformadores de
potencia.

3.23 CONEXION DE 3 PT (Transformador de
Potencia)

La conexion de tres transformadores de potencia se
muestra en la figura 3.6. Los voltges de los
transformadores de potencia secundario deben ser
inferiores a 350 Vac. Dadas las medidas del MPS-CTU de
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voltgje linea a linea, no hay ventgja en usar una conexién
de tres transformadores de potencia sobre uno de dos
transformadores de potencia.

A

2B

gc

]

Lond Luud
[YYY] e[

n
£m 1

FIGURA 3.6 Conexion de tres transformadores de
potencia.

17 20

3.24ENTRADASDIGITALES

Las entradas digitales 1 a 8 estén referidas a COM
(terminal 43). Estas entradas estan aisladas de todos los
otros terminales y peran sobre un rango de 24 a 30
Vac/Vdc. Las entradas 1 a 7 tienen funciones
programables (vea tabla 4.2). La entrada 8 es una entrada
de mayor rapidez (HSI) para un sensor tacOmetro.

Se suministra una fuente de 24 Vdc, de corriente limitada a
100 mA para contactos de campo conectado a las entradas
digitales. Este suministro esta referido en formainterna a
la sdlida andloga (termina 40) y a suministro 1/O
(terminal 56).

3.2.4.1 OPERACION DC

El suministro de voltaje para la operacion de entrada de dc
se puede obtener de una fuente de 24 Vdc (terminales 41y
42), 0 se puede obtener desde un suministro externo de 24-
a 130 Vdc. Conecte € terminal “-* de lafuentea COM y
conecte las entradas de campo entre “+” y los terminales de
entrada digital.

3.2.4.2 OPERACION AC

Las entradas operan sobre un rango de 24- a 130-Vac.
Conecte € ac neutral a COM y conecte las entradas de
campo entre lalineay las entradas digitales.

3.2.4.3 OPERACION COMBINADA DEACY DC
Si ambas entradas ac y dc se usan , conecte ambas d
suministro comdn y € suministro dc “-* a COM.

3.2.4.4. ENTRADA DE TACOMETRO

Un sensor de tacometro se puede usar para suministrar
medicion de la rapidez del motor. Conecte una sdlida
|6gica de tacometro PNP como se muestraen lafigura3.7
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FIGURA 3.7 Entrada de tacometro (HSI).

3.25ENTRADA ANALOGA (AN IN)
La entrada analoga es una entrada de corriente de 4-
20-mA con unaimpedancia de entrada de 100-Q.

NOTA: La entrada andloga estd referida a un
suministro interno con resistores de 100-kQ. El
voltaje de modo comin maximo es +/- 5 Vdc
respecto del terminal 4 del MPS-CTU.

3.2.6 SALIDA ANALOGA (AN OUT)

La salida andloga es una salida de fuente de corriente
auto energizada. La salida de la fuente de corriente
esel termina “+” y el comin es*“-“.

NOTA: La sdida andoga (termina 40) esta
referida en forma interna a la fuente 24 Vdc
(terminal 42) y al suministro 1/0O (terminal 56).

3.27ENTRADA DE PTC

Los terminales 54 y 55 se suministran con una
proteccion a la sobre temperatura del PTC. Veala
seccién 9 para especificaciones.

3.28 ENTRADA IRIG-B

Los terminales 61 y 62 se usan para la sefia de
codigo de tiempo IRI-B. Cuando se detecta una
sefid IRIG-B € reloj de tiempo rea (RTC) se
sincroniza con ella.  El usuario debe programar el
valor de fecha en el MPS porque los parametros de
dia-del-afio del IRIG-B no se soportan.

El generador del codigo de tiempo no tiene un gjuste
de tiempo local, los puntos programados del IRIG
Offset se pueden usar para gjustar los valores de hora
y minuto de manera tal que el MPS tendra el tiempo
local real.

3.3.9 COMUNICACION DEL MODULO I/0

El médulo de comunicacion 1/O esta basado en un
RS-485 estandar de cable doble de multiples caidas.
El largo de la linea completa no debe exceder 1.2
km. (4000 pies). Para lineas que exceden los 10
metros (30 pies), se necesitan terminaciones de 150-
Q enlos extremos de los cables. Ver Figura 3.8.
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Generamente se conectan cables con pantala
solamente en un extremo; sin embargo, el cable con
pantalla OPI se debe conectar en ambos extremos
para suministrar elementos de proteccién.

3.2.10 PRUEBA DE FUERZA DIELECTRICA
La prueba de fuerza dieléctrica se deberia realizar
solamente con entradas CT, entradas PT, relés de
sadlida y entradas digitales. Desenchufe todos los
demas 1/0 vy retire la conexion SPG (terminal 4 a
terminal 4A) en el MPS-CTU durante la prueba de
fuerza dielétrica.

3.3MPS-OPI

Conecte el MPS-OPI al MPS-CTU usando cable con
pantala (Belden 3124A o0 equivaente). El
suministro de 24 Vdc para el MPS-OPI |o provee €l
MPS-CTU. El cable con pantalla se puede conectar
en ambos extremos para instal aciones OPI de manera
gue la proteccion contra la oscilacién momenténea
esté en operacion. VealaFigura3.8.

El MPS-OPI tiene dos interruptores para seleccionar
su direccion dered. Veala Figura2.2. Se pueden
conectar hasta tres médulos MPS-OPI a maédulo bus
1/0O, y cada OPI activo debe tener una direccion
Unica. Si se usa un OPI, se debe usar la direccion 1.
Si se usan dos OPI, se deben usar las direcciones 1y
2. S se usan tres OPI, se deben usar las direcciones
1,2y3

La Tabla 3.1 muestra el formato de seleccién de
direcciones.

TABLA 3.1 SELECCION DE DIRECCIONES

MPS-OPI
DIRECCION INTERRUPTOR 1 | INTERRUPTOR 2
0 Hacia abgjo Hacia abajo
(Prueba en fbrica) (abierto) (abierto)
1 Hacia arriba Hacia abajo
(Primer OPI activo) (abierto)
2 Hacia abajo Hacia arriba
(Segundo OPI (abierto)
activo)
3 Haciaarriba Hacia arriba
(Tercer OPI activo)
34MPSRTD

Conecte el MPS-RTD al MPS-CTU usando cable
con pantalla (Belden 3124A o equivalente). El
suministro de 24 Vdc para el MPS-RTD es provisto
por el MPS-CTU. Conecte los cables con pantalla
como se muestra en laFigura 3.8.

Conecte los RTD a MPS-RTD como se muestra en
la Figura 3.9. Cuando se instala el médulo RTD en
una cgja de empalme, no se requiere proteccién de
plomo para el RTD. Conecte la proteccion contra la
oscilacion momentanea (SPG) termina 20 al
terminal 19 (), y ponga atierrael terminal 19.
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El MPS-RTD tiene dos interruptores para seleccionar TABLA 3.2 SELECCION DE DIRECCIONES
su direccion de red. Veala Figura 2.4. Se pueden MPS-RTD
conectar hasta tres médulos MPS-RTD al MODULO DIRECCION INTERRUPTOR | INTERRUPTOR
bus 1/0, pero cada direccion de médulo RTD debe 1 _ 2 _
ser Unica. S se usa un médulo, se debe usar la 0 ) Hacia abajo Hacia abajo
direccion 1. Si se usan dos médulos, se deben usar (Fueradelines) | (abierto) (cbierto)
las direcciones 1y 2. Si se usan tres mddulos, se 1P' ’dl Haciaarriba I-;gqatabajo
deben usar las direcciones 1, 2 y 3. La Tabla 3.2 (Primer - modulo (abierto)
estra el formato de seleccion de direcci RTD)
muestra el formato de seleccion de direcciones. > Haciaabao Haciaarmiba
(Segundo madulo | (abierto)
RTD)
3 Haciaarriba Haciaarriba
(Tercer  modulo
RTD)
a) == %, MPSOPI
MPS-CTU ® T =0 e
L ! Ry : Operador de interfise
BLATE, L a
s MPS-RTD
il hilé dulo B'TD
’ MPS-RTD
Médula ETD
b) _— =
MPS-CTU o e ), MPSOP|
Unidad de control Operador de interfase
BLACK 5
Wt :4 . MPS-RTD
BREEN ¢ hlddulo E'TD
MOTAS: RED
1 Iterconecte el cable Eelden 31244 o equivalants.
2. Se require R1 = 150 ohums, 14 Watt para longitndes de
linea que excedan 10 m (33 piss).
J. Conecta el cable protegido en ambos tarminales para il
instalaciones OFL T Mo dula lf"m

FIGURA 3.8 Dos g emplos de Conexién de médulo I/0.
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Interconecte cable Belden 21244 o equivalente
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FIGURA 3.9. Diagramade conexion RTD.
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4. OPERACION Y PROGRAMACION

4.1 GENERAL

El MPS-CTU puede operar en forma independiente. También
puede operar en conjunto con comunicaciones en red, e MPS-
OPl y e MPS-RTD. Todas las programaciones se archivan en
el MPS-CTU y se puede tener acceso a ellas usando el OPI (vea
4.3) o0 usando la red de interfase de comunicaciones. En las
secciones siguientes, se indican los itemes del mend y
programaciones en letras itdlicas y se muestran en formato
desplegado en €l OPI. Se pueden programar los parametros
usando tanto el OPI como lainterfase de comunicaciones.

El men( de seleccidn esta en € siguiente formato:

Menl 1 | Sub Mend 1 | Sub Men(12 | Sub MenG 3 |.......

Ejemplo: Para el item del menu indicado en la Figura 4.1, la
anotacion es Programacion / Clasificaciones del Sistema /
Transformador de Corriente Primario

Metering ¥
Messages !
~ Setup * Protection *
¥ System Ratings ¥
Starter * ~ CT Primary—

. EF-CT-Primary—
J System Voltage—
- Input Voltage—

FIGURA 4.1 Ejemplo de Menu

4.2MPS-CTU

4.2.1INDICACION LED

Los cuatro LED en d MPS-CTU indican PODER (verde),
DISPARO (rojo), ALARMA (amarillo) y ERROR (rojo). El
LED PODER esta ENCENDIDO cuando hay suministro de
voltaje. LosLED DISPARO y ALARMA indica una condicion
de disparo o de darma. El LED ERROR es un indicador de
perro guardian y estd ENCENDIDO durante actualizaciones de
memoriaflash o cuando existe unafalade MPS-CTU.

4.2.2 INTERRUPTOR DE REPROGRAMACION

El interruptor de reprogramacion se usa para reprogramar
simultdneamente todos los disparos. No se pueden sostener [os
disparos mediante un encerramiento mantenido.

423 ENTRADAS DE TRANSFORMADORES DE
CORRIENTE DE FASE

Men OPI: Programacion / Clasificaciones del Sistema /
Transformador de Corriente Primario.

El rango de programacion de la clasificacion del transformador
de corriente primario es de 1 a 5000 A. Para mantener la
exactitud especificada, |os transformadores de corriente de fase
se deben seleccionar con una clasificacion primaria entre 100%
y 300% de la corriente de carga completa del motor. La
corriente no balanceada indicara “-“ s la secuencia de la
corriente es B-A-C. Si la secuencia B-A-C esta indicada,
corrijalas conexiones ddl transformador de corriente de manera
gue las mediciones del poder sean validas.

NOTA: La secuencia B-A-C causard un disparo s se
habilita la proteccion de corriente de fase reversa.

424 ENTRADA DE TRANSFORMADOR DE
CORRIENTE DE FALLA A TIERRA
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Ment OPI: Programacion / Clasificaciones del Sistema /
Transformador de Corriente de Falla a Tierra Primario

El rango de programacion para € transformador de corriente
defalaatierrade clasificacion primariaesde 1 a5000 A. La
clasificacién del transformador de corriente primario es 5 A
para transformadores de corriente sensitivos, EFCT-1 y
EFCT-2.

425 ENTRADASDE VOLTAJE

Mend OPI: Programacion / Clasificaciones del Sistema /
Conexion V

Mend OPI: Programacion / Clasificaciones del Sistema /
Sstema de Voltaje

Men(i OPI: Programacién / Clasificaciones del Sistema /
Voltaje de Entrada

Seleccione € tipo de conexiédn de voltagje (1 PT lineaalinea, 2
PT linea alinea, 3 PT linea neutral/directo) para habilitar las
funciones de medicion del voltaje. El Sistema de Voltaje es el

sistema linea a linea de voltagje. El rango del sistema de
voltgje es de 120 V a 25 kV. Paralas conexiones 1-PT y 2-

PT, Voltaje de Entrada, es & voltaje PT secundario cuando €

voltale del sistema se aplica Para la conexion directa,

programe Voltaje de Entrada a igual que la programacién de
Sstema de Voltaje. En todos los casos, los voltgjes de linea a
linea se despliegan. El voltaje no balanceado indicard“-* s la
secuencia del voltgje es B-A-C. Si la secuencia B-A-C esta
indicada, corrija las conexiones del PT de manera que las
mediciones del poder sean vélidas.

NOTA: La conexién 1-PT no permite la deteccion del
voltaje no balanceado.

NOTA: La secuencia B-A-C causara un disparo s se
habilitala proteccion de voltaje de fase reversa.

4.2.6 INFORMACION DEL MOTOR

Men( OPI: Programacién /Clasificaciones del Sistema

Ment OPI: Programacion /Proteccion

La informacion del motor se debe ingresar para la
Clasificacion FLA, Frecuencia, y Factor de Servicio. Si se
usa un tacometro, también es necesario usar Velocidad Sync.
Si el partidor seleccionado necesita dos clasificaciones FLA,
también se debe ingresar € FLA Clasificacion 2. La
programacion de Frecuencia determina la clasificacion de
muestra usada por € MPS para mediciones de corriente y
voltge. Si se selecciona ASD Sync como € tipo de entrada
andoga, la programacion de Frecuencia no se usay la salida
andloga de una transmisién de velocidad ajustable determina
la clasificacion de muestra usada por agoritmos de medicion
de corriente y voltgje. Vea 5.20.2. Se deben ingresar
corriente de rotor cerrado, tiempo de rotor cerrado frio, y
tiempo de rotor cerrado caliente en e mend Proteccién |
Sobrecarga para suministrar proteccion de sobrecarga
especid parad cliente. Vea5.2.

4.2.7ASIGNACION DE RELE DE SALIDA

Menti OPI: Programacion | Relésde Salida | Relé x

Cada uno de los cinco relés de salida se puede asignar a una
de las funciones indicadas en la Tabla 4.1. Se puede asignar
més de un relé ala misma funcion. Note que el Relé 5 es un
relé de estado sdlido con una clasificacion de corriente bajay
solo deberia usarse para entrecieres 0 anuncios.
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Las asignaciones de relés Partidor RLYA, Partidor RLYB,
Partidor RLYC y Partidor RLYD operan en conjunto con
funciones de partida del MPS (vea la Seccién 6) para controlar
el contactor (s) del partidor del motor. El estado del contactor
se puede monitorear usando contactos auxiliares y las entradas
digitaes. Vea4.2.8y Figuras 6.9 a6.23.

TABLA 4.1 FUNCIONES DE LOS RELES DE SALIDA

FUNCION ASIGNACION U ACCION

Partidor RLY A La sdlida se asigna a la funcion del
Partidor RLY A

Partidor RLYB La sdlida se asigna a la funcion del
Partidor RLYB

Partidor RLYC La sdlida se asigna a la funcion del
Partidor RLYC

Partidor RLYD La sdlida se asigna a la funci6n del
Partidor RLYD

Disparo 1 La sdlida se asigna a la funcion del

Disparo 1. (Se necesita seleccionar Modo
Seguro contra Fallas 0 No Seguro contra
Fallas).

Disparo 1 Pulso @

El Disparo 1 energiza € relé por la
duracion especificada por € pulso RY.
Punto de programacién de tiempo.

Disparo 2

La sdlida se asigna a la funcién del
Disparo 2. (Se necesita seleccionar €
modo Seguro contra Fallas o No Seguro
contra Fallas).

Péagina 4.2
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@ Los relés de salida deben ser asignados. Por defecto es
NINGUNO.

Cuando ocurre un disparo, todos los relés de control de
partidor asignados (Partidor RLYA a Partidor RLYD) se des-
energizan y los relés asignados a las funciones de Disparo 1,
Disparo 2 o Disparo 3 empiezan a operar. La sefid de disparo
puede originarse de una funcion de proteccion o de una entrada
digital asignadaalafuncién de Disparo 1. Vea4.2.8y Seccion
6

Los relés asignados a la funcion de Entrecierre se energizan
cuando todas las entradas digitales asignadas a la funcion de
Entrecierre son vélidas (voltaje detectado en entrada digital).

428 ENTRADASDIGITALES1A7

Men(i OPI: Programacién | Entradas Digitales | Entrada
Digital x | Entrada x Funcién

Men( OPI: Programacién | Entradas Digitales | Entrada
Digital x | Entrada x Partida Derivacion (bypass)

Men( OPI: Programacién | Entradas Digitales | Entrada
Digital x | Entrada x Demora Derivacion (bypass)

Men( OPI: Programacién | Entradas Digitales | Entrada
Digital x | Entrada x Demora de Disparo

Cada entrada digital se puede asignar a una de las funciones
indicadas en la Tabla 4.2. Se puede asignar més de una
entrada digital alamismafuncion.

TABLA 4.2 ENTRADASDIGITALES - FUNCIONES

Disparo 3

La sdlida se asigna a la funcion del
Disparo 3. (Se necesita seleccionar €
modo Seguro contra Fallas o No Seguro
contra Fallas).

Alarmal

La sdida se asigna a la funcién de la
Alarma 1. (Se necesita seleccionar el
modo Seguro contra Fallas o No Seguro
contraFallas).

Alarma 2

La sdida se asigna a la funcién de la
Alarma 2. (Se necesita seleccionar e
modo Seguro contra Fallas o No Seguro
contra Fallas).

Alarma3

La sdida se asigna a la funcién de la
Alarma 3. (Se necesita seleccionar el
modo Seguro contra Fallas o No Seguro
contraFallas).

Local

El relé se energiza cuando se selecciona el
control del partidor Local.

Entrecierre

El relé se energiza cuando todos los
entrecierres de las entradas digitales estan
completos.

Secuencia completa

El relé se energiza cuando € tiempo del
partidor de partida ha transcurrido.

12t Inhibidor de
Partida

El relé se energiza cuando se encuentra en
condicion 1%t de inhibicién de partida.

FUNCION ESTADO @
Partida 1 1 = Partida 1 (Momenténeo)
Partida 2 1 = Partida 2 (Momenténeo)
Seleccion Local 1 = Por SELECCION DE CONTROL
programacion
0 = Control Local
Partida 1 Local @ 1 = Partida 1 (Momenténeo)
Partida 2 Local @ 1 = Partida 2 (Momenténeo)
Partida 1 2-Cable 1 = Partidal (Sostenido)
0 = Parada
Partida 2 2-Cable 1 = Partida 2 (Sostenido)
0 = Parada
Parada 1 = Partida permitida
0 = Parada
Estado RLYA 1 = Contactor cerrado
0 = Contactor abierto
Estado RLYB 1 = Contactor cerrado
0 = Contactor abierto
Estado RLYC 1 = Contactor cerrado
0 = Contactor abierto
Estado RLYD 1 = Contactor cerrado
0 = Contactor abierto
Entrecierre 1 = Parida permitida (Si todos los
entrecierres son validos)
0 = Partida no permitida
Disparo 1 1=SinDisparo 1
0 =Disparo 1 (Demoras selectivas)
Reprogramacion 1 = Reprogramacién de disparo
Ninguno Sin asignacion (por defecto)

Perro guardian El relé se energiza cuando se aplica €
suministro de voltaje y e MPS esta
operando correctamente.

Ninguno @ Sin asignacion (por defecto).

@) Para mantener la exactitud de la programacion, asigne esta

funcién solamente aun relé.
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@ 1 = Entrada de voltaje aplicada, 0 = Entrada de voltaje no
licada
@ Entrecierres derivados en LOCAL.
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Las partidas de entrada no estén activas cuando se selecciona
Proteccién Solamente como € tipo de partidor. La funcién
PARADA siempre esta activa. En € modo de Proteccién
Solamente, PARADA inicia unasefiad de Parada 1.
Cada entrada digital asignada a la funcién de Disparo 1 tiene
puntos de programacion de Derivacion de Partida, Demora de
Derivacion y Demora de Disparo. Cuando se habilita
Derivacién de Partida, la funcién de Disparo 1 se deriva
durante una partida por la duracion especificada por la Demora
de Derivacion. Considerando que la deteccion de partida esta
basada en la corriente del motor, esta caracteristica se puede
usar en € modo de Proteccién Solamente. Después de la
Demora de Derivacion, la funcion de Disparo 1 se habilitay
ocurre un disparo si € voltgje de la entrada digital se retira por
el tiempo especificado por la Demora de Disparo. Si se
deshabilitala Derivacion de Partida, la Demora de Derivacion
no se usay lafuncion de Disparo 1 siempre esta habilitada. La
caracteristica de derivacion muchas veces se usa en
aplicaciones de control de bombas para permitir que un
interruptor de presién tengatiempo de cerrase.

Las entradas Reprogramacion son reprogramaciones de “un

disparo” que requieren una transicion desde O (abierto) a 1

(cerrado). Esto significa que mantener un interruptor de

reprogramacion de cierre no inhibe los disparos.

Las siguientes reglas aplican cuando entradas mltiples se

asignan alamisma funcion:

e Partidal, Partida 2, Partida Local 1y Partida Local 2:

Un voltaje momentaneo en cuaquier entrada iniciard la
partida. (El MPS debe estar en modo LOCAL para
operacion de Partida Local 1y Partida Local 2).

e Parada: El voltgje debe estar presente en todas | as entradas
para permitir una partida controlada del MPS.

« Entrecierre: El voltaje debe estar presente en todas las
entradas para permitir una partida controlada del MPS y
para energizar un relé de salida de entrecierre. Las entradas
digitales programadas como Entrecierre se derivan en
LOCAL.

e Estado de RLYA, RLYB, RLYC y RLYD: El voltaje aplicado
a cuaquier entrada programada hace que un estado de
contactor resulte en un estado de contactor cerrado.

TABLA 4.3 PARAMETROS DE SALIDAS ANALOGAS
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* Reprogramacion: El voltaje aplicado a cualquier entrada
reprogramara | os disparos.

e 2-Cable Partida 1 y 2-Cable Partida 2: El voltae en
cualquier entrada iniciara una partida.  Todas las entradas
deben estar abiertas parauna parada.

4.29 ENTRADA DE TACOMETRO (HSI)

Mend OPI: Programacién | Clasificaciones del Sistema |
Velocidad Sync

Men(i OPI: Programacion | Entradas Digitales | Tacometro
Esta entrada es provista para conexion a un sensor de
proximidad de 24 Vdc para medicion de la velocidad.
Programe la velocidad sincronizada del motor en € menu
Velocidad Sync. Programe el nimero de pul sos por revolucién
y habilite la entrada de Alta Velocidad en el men( Tacometro.
El rango de frecuencia de pulsos es de 10 Hz a 10 kHz.

El MPS promedia 16 pulsos para determinar la vel ocidad.

4.2.10 SALIDA ANALOGA

Men(i OP!I: Programacion | Salida Andloga | Parametro de

Salida

Una corriente de salida programable de 25-mA se provee en

CTU. Los pardmetros de sdidas andogas se muestran en la

Tabla4.3

La calibracion de fébrica es 4-20 mA. Si se necesita calibrar,

use el menu de Salidas Analogas.

Calibracion cero:

» Seleccione Cero en € menu de Pardmetro de Salidas.

* Mida la corriente de sdlida y gjuste la programacion de
Calibracién Cero para obtener la salida deseada. El
nimero de calibracion para 4 mA estara en e rango de
100 a 110.

Calibracién a Escala Completa:

e Seleccione Escala Completa en € menu de Parametro de
Salida.

e Mida la corriente de sdida y ajuste la programacion de
Calibracién FSpara obtener la salida deseada. El nimero
de calibracién para 20 mA estard en € rango de 540 a
550.

Los nimeros de calibracién no cambian cuando se cargan los

ndmeros por defecto de fabrica

PARAMETRO ESCALA COMPLETA COMENTARIOS

Corriente de Fase Transformador de Corriente de Clasificacion Primaria | 3 Fases maximo
FugaaTierra EFCT Clasificacion Primaria

Capacidad |t usada 100% It

Temperatura del estator @ 200°C Méximo del estator RTD
Temperatura del soporte @ 200°C Méximo del soporte RTD
Temperatura de carga 200°C Ma&ximo de carga RTD
Temperatura ambiente ) 200°C Méximo ambiente RTD
Voltge Sistemade voltaje Méximo voltgje lineaalinea
No balanceado (1) 1 por unidad 6 100% 1o/,

Factor de poder 1.0 Vaor absoluto

Poder real CT primario x Sistemade Voltgex v3 Valor absoluto

Poder reactivo CT primario x Sistemade Voltgex v3 Valor absoluto

Poder aparente CT primario x Sistema de Voltgje x v3 Valor absoluto

Cero No aplicable Usado para calibracion cero
Escala completa No aplicable Usado para calibracion de escala completa

W El rango se salida es de 0 a 200°C. Las salidas por defecto a la salida calibrada en cero para un sensor RTD abierto o en corto

circuito.
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4.2.11 PARTIDOR

Ment OPI: Programacion | Partidor

Como defecto, el Tipo de Partidor se programa para
Proteccion Solamente. Cuando se selecciona un tipo de
partidor, los relés de salida deben ser asignados para
control del contactor. Vea4.2.7. Las entradas digitales
se deben asignar s se necesita retroalimentacion del
estado del contactor. Vea 4.2.8. Veala Seccion 6 para
obtener informacion sobre el partidor.

4.2.12 PROTECCION

Men( OPI: Programacion | Proteccion

Ment OPI: Programacion | Clasificaciones del Sistema
| Modo Demora de Partida

Vea la Seccion 5 para obtener detalles sobre las
funciones de proteccion. Como minimo, la corriente del
rotor cerrado y el tiempo se deben programar para
proteccion a la sobrecarga. Algunas otras funciones de
proteccion se habilitan después del Modo Demora de
Partida.

4.2.13 CONFIGURACION MISCELANEA

Menu OPI: Programacion | Configuracion del Sistema
Este menu se usa para persondlizar e MPS. ElI Nombre
del Sstema aparece en varias de las pantadlas de
despliegue y el usuario lo puede programar. (Campo
alfanumérico de 18 caracteres).

El Cambio de Clave se usa para cambiar la clave del
MPS (campo afanumérico de 4 caracteres).

La Programaciéon del Reloj se usa para programar el
reloj en tiempo real de 24 horas y puntos de
programacion IRIG.
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El Vencimiento de la Clave se usa para programar el
tiempo que tardard en vencer la clave. La demora se
mide desde la Ultima vez que se presiond € interruptor.
Mantenimiento se usa para liberar registros de eventos,
contadores de disparos, valores de energia y horas de
operacion. Usado para cargar los valores por defecto.
Usado para ver los nlmeros de version y serie.

Usado para habilitar el control local s se pierde la
comunicacion.

4.2.14 COMUNICACION EN RED

La interfase estdndar del MPS es una red RS-485. Esta
red soporta protocolos Modbus® RTU y A-B® DF1. El
protocolo es software selectivo usando:

Programacion | Hardware | Comunicaciones en Red |
Tipo de Red

Son selectivos ID Red (direccién), verificacién de error,
y clasificacion baud. Vealos ApéndicesC, D, Ey F.

Si estd equipado con una interfase de red opcional,
consulte el manual de interfase de comunicaciones para
obtener el apropiado parael MPS.

4.3 OPERADOR DE INTERFASE (MPS-OPI)

4.3.1 GENERAL

VealaFigura4.2. El Operador de Interfase (OPI) se usa
pararealizar las funciones de control del motor, lecturas
de despliegue de mediciones, y programar el MPS-CTU.
Los puntos de programacién no son residentes en el OPI.
El control de voltagje para el MPS-OPI (24 Vdc) es
suministrado por el CTU y las comunicaciones con €l
CTU se redlizan a través de un enlace con el RS-485.
Esto permite que e MPS-OPI se monte hasta 1.2 km.
(4000 pies) desde el CTU. Se pueden usar hasta tres
OPI con cada CTU.

g

r_ STAHTGD MPsS-0OPI
consTRoL 1 MOTOR PROTECTION SYSTEM
BELECT = | 1veae OPERATOR INTERFACE
Clavanm MAIM FMEHL
evant ] e L “ + 1S 1 rlq k
- ort +llessafes
LOoCAL : = +' 4 F ..
EBTART D :I AuN
I 1 sTor ‘ EBC
| >
sTOP RESET A J ENE“

FIGURA 4.2 Operador de Interfase (OPI).
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4.3.2 CONTROL DEL PARTIDOR

Ment OPI: Programacion | Partidor | Tipo de Partidor

Ment OPI: Programacion | Hardware | Despliegue OPI |
Seleccion ctrl. OPI

Un partidor de un tipo diferente a Proteccion Solamente se
debe seleccionar para que las funciones del partidor entren en
operacion. El OPI tiene un interruptor de SELECCION DE
CONTROL vy tres LED (etiquetados REMOTO, OPI y
LOCAL) para seleccionar e indicar las fuentes de partida alas
que respondera € MPS. Cada una de las fuentes de partida se
puede habilitar o deshabilitar en € ment Sdleccion Ctrol OPI,
y € interruptor de SELECCION DE CONTROL permite a
operador elegir entre las fuentes de partida habilitadas. El
valor por defecto de fébrica tiene todas las fuentes habilitadas
y seleccionado REMOTO. Independiente de la programacion
de control, todas las fuentes de parada estdn siempre
habilitadas.

4.3.2.1 CONTROL OPI

Si el LED OPI esta ENCENDIDO, el MPS esta bajo el control
del OPI y los interruptores de partida en el OPI son la Unica
fuente de partida ala que respondera el OPI. Si el OPI hasido
habilitado como fuente de partida para control remoto, € LED
OPI también estara encendido cuando se selecciona € control
remoto. En este caso, d MPS también respondera a las otras
fuentes habilitadas en e control remoto.

4.3.22 CONTROL LOCAL

Men(i OPI: Programacién | Entradas Digitales | Entrada
Digital x | Funcién de Entrada x

Cuando € LED LOCAL estA ENCENDIDO, el MPS estd bajo
control loca y las entradas digitales programadas como
Partidor 1 Loca o Partidor 2 Local son las Unicas fuentes de
partida alas que responderd el MPS.

NOTA: La funcién de Inhibicion de Partida 12t y las
entradas digitales programadas como Entrecierre son
derivadas en lafuncion local.

El control local también se puede seleccionar con un comando
de red o por una entrada digital programada para Seleccion
Local — ambos tienen prioridad sobre e interruptor de
SELECCION DE CONTROL. Si aguno o los dos métodos
fuerzan a MPS a control local y después liberan e control
local, el MPS volvera ala programacion de control previa.

4.3.2.3 CONTROL REMOTO

Men( OPI: Programacion | Partidor | Grupo Remoto

Cuando € LED REMOTO estda ENCENDIDO, €l control de
partida del MPS es desde |as fuentes de partida habilitadas en
el ment Grupo Remoto. Las selecciones de fuente de partida
son Entradas Digitales, OPl y Red. Si se habilita Entradas
Digitales, las entradas digitales programadas para Partidor 1,
Partidor 2, 2-Cable Partidor 1 y 2-Cable Partidor 2 se
habilitan. Si se habilita OPI, los interruptores de partida en e
OPI se habilitan y la Red se habilita, los comandos de partida
delared se habilitan.

NOTA: El interruptor OPI PARADA y las entradas
digitales PARADA siempre causan una parada.
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4.3.3MENU OPI

La Figura 4.3 muestra los simbolos que asisten en la
navegacion del sistema de mend y como estos simbolos se
relacionan con los interruptores de arco en e MPS-OPI. Vea
€l mapadel meni MPS-OPI en el Apéndice A.

434 CONFIGURACION DEL MPSCTU PARA
OPERACION OPI

Ment OPI: Programacion | Hardware | Despliegue OPI |
Numero de OPIs

Men(i OPI: Programacion | Hardware | Despliegue OPI | OPI
Pérdida de Disparo

Ment OPI: Programacion | Hardware | Despliegue OPI |
Intensidad

Seleccione el nimero de OPIs en e menu Numero de OPIs. El
MPS-CTU soporta hasta tres OPIs. En sistemas de multiples
OPIs, todos los OPIs despliegan la misma informacion y €
CTU procesara la presién de los interruptores desde todos los
OPIs. Si no se usa un OPI, programe € nimero de OPIs a 1
(por defecto). Un disparo de pérdida de comunicacién se
puede habilitar en el ment Pérdida de Disparo OPI. La
intensidad del despliegue se puede programar en € mend
Intensidad.

4.35MEDICION

Menu OPI: Medicién

Al seleccionar este item del mend, se despliega una lista de
todos los despliegues de medicion. Al presionar € interruptor
de arco derecho éste desplegara la informaciéon. Vea € mapa
del men MPS-OPI en e Apéndice A.

REPROGRAMACION es un “interruptor dgido” que esta
activo en todos los despliegues de medicion. Al presionar
REPROGRAMACION ocurrira un sato en € despliegue de
Disparo y Alarma para permitir que los disparos se
reprogramen. Al presionar ESC o e interruptor de arco
izquierdo, ocurrird un retorno al despliegue de medicion.
Muchos despliegues incluyen los valores por unidad (pu)
donde 1.0 es equivdlente a 100%. Los despliegues no
balanceados indicaran menos (-) si las entradas de voltaje o
corriente no estdn secuenciados A-B-C. Las mediciones de
poder no serén vélidas si una sefial de menos se despliega.
Laconvencion |EEE se usa para despliegues de poder:

+Watts, +Vars, -PF (Lag) |mporting Watts,

Importing Vars

+Watts, -Vars, +PF (Plomo) Watts de importacion, Vars de
exportacion

-Watts, -Vars, -PF (Lag) Watts de exportacion, Vars de
exportacion

-Watts, +Vars, +PF (Plomo) Watts de exportacion, Vars de
importacion

4.3.6 MENSAJES

Menu OPI: Mensajes

El seleccionar este item del mend permite ver mensajes de
disparo y alarma, mensgjes de estado, registro de eventos, e
informacion estadistica. También es la ubicacion desde la cual
se pueden redlizar |as reprogramaciones.
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ESC para retrocedar un nivel de meni

El rursor indica menn
seleccionado e indica
Ias direcciones de

Fstos simbolos indica el niwel de menin. Hasta cinco
niveles de simbolo de sub ment se pue den
desplegar. Tse 1a flecha de 1a lave de 1a izquierda o

Indica que hay infornmaciin relacionada desplegada
21a izquierda o derecha de esta pantalla Use las
teclas de flecha de izquierda o derecha para wer
informarcion adyacente.

lisado disponible.

Indica incio de lista Liste nsando
Ia llave de flecha hacia abajo.

Liste usando las Naves de ,-—-'-"'"_'f'—

flecha hacia arriba o abajo.

i
T WALLLCTITLE

S MEHL TTEM 1 % i deecha parslecions
e MEHL ITEM 22— ~
o~ MEMU TTEM 37 %

J

Use la llave de la flecha de

el sub menn

[T Uselilave delaflechadela

derecha para mostar la
informacion

A

Indica fin de lism wsando la Nave
de flecha hacia arziba

Indira que est seleccion de
partidor usa dos
programaciones FLA

Indica el itermn escogido en
el tipo lista de despliesns
de programas,

4.3.6.1 REPROGRAMACION DE DISPARO

Men( OPI: Mensajes | Disparoy Alarma

Los disparos del MPS estdn enganchados y se deben
reprogramar. El MPS puede desplegar hasta quince
mensajes de disparo y alarma en el despliegue Disparo y
Alarma. Los mensgjes se despliegan en un formato de
lista espirdlada.  Los mensgjes de disparo se deben
seleccionar y reprogramar individualmente presionando
REPROGRAMACION en e MPS-CTU, usando una
entrada digital programable para Reprogramacién, o con
un comando de comunicaciones en red. Las alarmas no
estdn enganchadas y se despliegan solamente durante €l
tiempo que existe la condicion de alarma.

Para suministrar acceso directo a mend de
reprogramacion, REPROGRAMACION es un
“interruptor agido” a despliegue de Disparo y Alarma
excepto cuando se despliegan los puntos de
programacion ingresados. Cuando se despliega un
Disparo y Alarma, presionando ESC o €l interruptor de
arco izquierdo, esto causara un retorno a la ubicacion
desplegada cuando se habia presionado
REPROGRAMACION.

4.3.6.2 REGISTRO DE INFORMACION

Ment OPI: Mensajes | Registro de Eventos

El registro de informacion de disparo y €l registro de
informacion de partida estan archivados. El registro de
informacion del disparo incluye e tiempo del disparo, la
causa del disparo y lainformacion previa a disparo (1).
Los registros de partida se disparan por medio de la
corriente del motor y se generan tanto en e modo del
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partidor como en el modo de proteccion solamente. El
registro de informacion de partida (2), incluye:

« el momento cuando primero se detecté la corriente,

« valoresmaximos de la, Ib, Ic, y 3lo durante la partida,
« valor maximo de 12/11 durante la partida,

« valor maximo de V2/V1 durante la partida,

« valores minimos de Vab, Vbc, y Vca durante la partida,
* |2t es usado durante la partida (3), y

« tiempo de partida.

Etiquetado de tiempo........cccccevereeenecnenee YY/MM/DD
HH:MM:SS

Tipo deregistro.......coceevennennierecereeienae Disparo/partida
NUmMero de registros ......cccoveeveeereeeneenes 64 (Primero

que entré primero gque salio)

@ Los valores registrados para las cantidades de poder
(P, Q, S, PF) son promedios de medicion sobre los 16
ciclos previos.

@ valores actualizados en intervalos de 0.5-s durante la
partida. El registro se archiva cuando € modo de
operacion seingresa.

© |a partida 12t se puede usar para determinar el Nivel
de Entrecierre|2t. Vea5.2.

4.3.6.3INFORMACION ESTADISTICA

Men( OPI: Mensajes | Estadisticas

El MPS registrala siguiente informacion estadistica:

* Horas de operacion.

« Conteo de todos | os disparos.

La informacién estadistica se pueden liberar en el menu
Programacion | Configuracién del  Sistema |
Mantenimiento.
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4.3.6.4 REPROGRAMACION DE EMERGENCIA
TERMICA

I\gtenu OPI: Mensajes | Reprogramacion de Emergencia
I

El menli de Reprogramacion de Emergencia I’ se usa
parareprogramar lamemoriatérmica. Vea5.2.3.

4.3.7 CLAVE DE ENTRADA Y PROGRAMACION
[ NOTA: Laclave por defecto de fébricaes 1111. |
Todos los puntos de programacion estan bloqueados a
cambios hasta que se ingresa una clave de cuatro
caracteres. Si el acceso a punto de programacion esti
blogueado, el usuario estéd conminado aingresar la clave.
Una vez ingresado, el acceso al punto de programacion
estd permitido y permanece habilitado hasta que no se
presione un interruptor por el tiempo definido por el
punto de programacion de Expiracién de la Clave.

EJEMPLO:

Antes deingresar laclave:
LFE CLUREREMT

= 6.ra ¥ FLHA
Locked!Press d To
Erter Passworad.

Cuando ENTER esta presionado, se muestra €
despliegue de Entrada de Clave:

FrE=SWM0RD ERTEY

Erter Password

I?H-*.J Fress 4

bk ]

Los interruptores de arco izquierdo y derecho se usan
para seleccionar la posicion del cursor quetitila. Use los
interruptores de arco superior e inferior para seleccionar
los caracteres de laclave y presione ENTER.

Una vez que ha ingresado la clave correcta, un cursor
titilante se despliega y los puntos de programacién se
pueden cambiar. Se muestran € rango del punto de
programacion y las unidades.

L CUREEEMT

= G, ro # FLA

Cl.B8 + 16,88 = FLAD

[ Ekakas, 25 ]

Presione ESC para salir de las pantallas de actualizacion
de puntos de programacion. Use los interruptores de
arco superior e inferior para cambiar un caracter de
punto de programacion de campo de actualizacion, y use
los interruptores de arco izquierdo y derecho para
moverse entre caracteres. Presione ENTER para
actualizar e punto de programacion, o presione ESC
para salir del despliegue sin cambiar e punto de
programacion. Un punto de programacion se gjusta al
minimo o a méximo valor de su rango S se ingresa un
valor de fuera de rango.
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La secuencia de los caracteres del punto de
programacion depende del tipo de punto de
programacion. La secuencia de caracteres para un punto
de programacion numérico es:
...0123456789.0123.....

El caréacter de secuencia para €l punto de programacion
en cadenaes:

...[0...91[A...Z] [a...Z) SP-./[0...9] [A...2Z] .....
Los caracteres que forman una seria se muestran entre
paréntesisy “SP” representa el caracter de espacio.

Para puntos de programacion que requieren ser
seleccionados desde una lista, 1os interruptores de arco
superior e inferior se usan para navegar entre los itemes.
Del mismo modo que para los itemes del menq, las
selecciones se despliegan usando uno de los tres
simbolos del cursor (ave) que preceden a item. El
presionar ENTER selecciona € item y ese item es
indicado por medio del simbolo “*” a su derecha.

EJEMPLO:

STARTER TYPE

Fuull U Mok Ressrses
+ Bdi, SFeed Drive  #

Soft Start

44MPSRTD

Men( OPI: Programacion | Hardware | Médulos RTD |
Mddulos Totales

Men( OPI: Programacién | Hardware | Médulos RTD |
Mddulo Error RTD

Men( OPI: Programacién | Proteccion | Temperatura
RTD

El moédulo MPS-RTD extiende las funciones de
proteccion del MPS para que incluyan el monitoreo de la
temperatura RTD. Tiene ocho entradas que se pueden
configurar individuamente para el tipo RTD. Los
puntos de programacion individuales de disparo vy
alarma se suministran con la capacidad de especificar la
funcion RTD como Estator, Soporte, Carga o Ambiente.
El control del voltaje para d MPS-RTD (24 Vdc) es
suministrado por el CTU y las comunicaciones con €l
CTU se hacen a través de un enlace RS-485. Esto
permite que e MPS-RTD se monte hasta 1.2 km. (4000
pies) desde el CTU.

Para habilitar la proteccion RTD, e nimero total de
modulos se debe seleccionar en e mend Médulos
Totales. En e mend Mddulo Error RTD, seleccione la
accion a seguir por e MPS-CTU en respuesta a la
pérdida de comunicacién. Una vez que se ha
configurado el hardware, los puntos de programacion de
latemperatura en el RTD en el menl Temperatura RTD
se usan para la proteccién de la temperatura RTD. Vea
5.22.
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5. FUNCIONES DE PROTECCION

5.1 GENERAL

El MPS mide tanto los valore reales del RM S como los
valores de frecuencia fundamental de voltgje y corriente.
Los valores de frecuencia fundamental se obtienen
usando un filtrado de Transformacién Discreta Fourier
(DFT) para rechazar dc y armonicos. El tipo de
medicion usado para una funcion de proteccion esta
indicado en cada seccion.

A menos que esté indicado de otro modo, las funciones
de proteccion tienen una caracteristica de tiempo
definido. A menos que se indique de otra manera, los
disparos y alarmas se pueden asignar uno de cada ocho
combinaciones de salida de disparo o alarma.

L as selecciones de accion de disparo son:

* Deshabilitacion

* Disparol

* Disparo2

* Disparo3

* Disparol y Disparo2

* Disparol y Disparo3

* Disparol y Disparo2 y Disparo3

* Disparo2 y Disparo3

L as selecciones de accidn de alarma son:

* Deshabilitacion

* Alarmal

* Alarma2

* Alarma3

* Alarmal y Alarma2

* Alarmal y Alarma3

* Alarmal y Alarma2 y Alarma3

* Alarma2 y Alarma3

Los puntos de programacién de accion de disparo y
alarma se deben asignar a uno de los cuatro relés de
salida alasalida de estado sdlido.

NOTA: Cuando se usan funciones de partidor,
los puntos de programacion con la Accién de
Disparo programado a Disparol causaran que €l
partidor pare cuando ocurre un disparo.

Las funciones de proteccion de Atascamiento, Factor de
Poder y Bgo Corriente se deshabilitan durante una
partiday se habilitan en el modo de operacion. El modo
de operacion se inicia cuando la corriente del motor esta
entre 10% y 125% FLA para el Modo de Demora de
Operacion.

NOTA: Vea e Apéndice B para obtener los
valores por defecto del punto de programacion.
Se usa anotacién por unidad (pu). 1 pu = 100%

5.2 SOBRECARGA
521MODELO TERMICO
Menu OPI: Programacion | Proteccion | Sobrecarga
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Men( OPI: Programacion | Clasificaciones del Sistema
| Clasificacion FLA

Men( OPI: Programacion | Clasificaciones del Sistema
| Factor de Servicio

El MPS permite la seleccion de algoritmos basados en el
modelo térmico NEMA- o factor K-. El agoritmo
NEMA-basado usa el cuadrado de la corriente de fase
maxima RM S como la entrada de la funcién del modelo
térmico (1%).

|2 = (l maxmin) 2

El algoritmo basado en factor K usa una funcion de
entrada de modelo térmico (1%) basado en los valores del
componente de secuencia positivo y negativo real (no
derivado), como se describe en la siguiente ecuacion:
12=12+ k(1,)?

Donde:

I, = corriente de secuencia positiva

I, = corriente de secuencia negativa

k = factor relacionado con el calor producido por I,
relacionado al;

Un valor conservador parak es:
230
L

Dronde

corriente de rotor cerrada

T
F

corrente de carga completa

El MPS calcula un tiempo térmico constante (T) usado
para € modelo térmico para proveer proteccion de
partiday operacion I%t.

Dronde:
T. = rotor frio cerrado tempo en segundos

{' = factor de servicio por unidad

L

[1

Cuando el motor se detiene, el modelo térmico usa un
tiempo constante que es selectivo como un maitiplo
(Factor de Enfriado) del tiempo térmico constante. La
curva fria del tiempo de disparo (f) para cualquier nivel
de corriente por encima de FLA * sf se define por:

7
=7

|7 Tpor unidad
I® |

r=—lu:1—
|

El MPS suministra indicacion de tendencia térmica y
capacidad térmica usada. La tendencia térmica es el
valor que la capacidad térmica usada tiende hacia y es
unafuncién de la corriente a cuadrado del motor.
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Para corrientes mayores que o iguales a FLA * sf, se despliega

el tiempo de disparo en Medicién | Capacidad Térmica. El

valor térmico con tendencia (Tendencia It) es:

Tendencia Pt = | L_|x100%
| &~

.5

Para corrientes menores a FLA * sf, e valor térmico con
tendenciaes:
e

f*

Tendencia J2; = (T =Ty | = 100%

\'I
|
11X
]

e} 4
Lronde:
= rotor en caliente cerrado tempo en

segundos
Lacurva que se muestra en laFigura 5.1 es una curva Clase 20
(20-s de disparo a 600% FLA) con un factor de servicio de
1.15. El factor de servicio define la corriente del motor en la
cua la capacidad térmica empieza a tender hacia un disparo —
los valores de tiempo de disparo se acercan al infinito en FLA *
sf. El factor de servicio tiene poca influencia en el tiempo de
disparo cuando la corriente del motor es mayor a 300% FLA.
La Clase es € tiempo de disparo a 600% FLA. La clase se
define por los puntos de programacion del rotor cerrado y se
puede determinar ecualizando 12t a 600% FLA a I’ en los
puntos de programacion del rotor cerrado. Un disparo de
sobrecarga ocurre cuando el 1%t Usado alcanza 100%
Cuando ocurre un disparo por sobrecarga, no se permite la
reprogramacion hasta que e 1%t Usado cae por debajo del
punto de programacion de 1% Nivel de Cierre. El tiempo de
reprogramacion se despliega en Medicion | Capacidad
Térmica. El punto de programacion de 1%t Nivel de Cierre se
puede usar para prevenir una partida cuando 1% insuficiente
esta disponible. Esta caracteristica se puede habilitar en
men( de 1% Inhibicién de Partida. Cuando € 1%t Usado esta
por encima del punto de programacién de 1% Nivel de Cierrey
la corriente del motor no se detecta, se habilita Alarmal, se
deshabilitan las funciones de PARTIDAL1 y PARTIDA2, y €
relé asignado a |2t Inhibicién de Partida se energiza. El tiempo
remanente hasta que una partida se habilita, se despliega en
Medicién | Capacidad Térmica, 1% Inhibicién de Partida se
despliega en Mensajes | Estado del Mensaje, y 1%t Alarma de
Cierre se despliega en el meni de mensajes Disparo y Alarma.
Cuando € 12t Usado cae por debajo del punto de programacion
de 1%t Nivel de Cierre, & relé asignado a It Inhibicion de
Partida se des-energiza, la Alarmal se cancelay las funciones
de partida del PARTIDOR1 y PARTIDOR? se habilitan. Si €
motor est equipado con sensores RTD, el modelo térmico
puede compensar la dta temperatura ambiental. Vea 5.20,
Compensacion de Motor Caliente.
El MPS registra @ 1% usado durante las partidas. Esta
informacion se puede usar para determinar € punto de
programacion de 1%t Nivel de Cierre para asegurar que
suficiente 1%t esté disponible para completar una partida. Vea
436.2.

i

Clasificacion FLA .......cccccveevvvennn. 1.00 a5000.00 A
Factor de Servicio.........ccoveeveenvenes 1.00a1.25
Corriente de rotor cerrado ............ 1.00a10.00 x FLA

Tiempo de rotor cerrado caliente. 0.1 2100 s
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Tiempo de rotor cerrado frio ....... 0.1a100s
Factor de enfriamiento ................ 0.1 a10 x Tiempo térmico
Constante
Tipo de modelo:
NEMA ... 12 (RM S méximo)
Factor K 11
2+klI2
2 (DFT)
Factor K ..o 1.00 a10.00
Alarmade sobrecarga.................. 0.50 21.00 pu
12t Nivel decierre. ... v 0.10a0.90 pu
12t Inhibicién de partida.............. Habilitado/deshabilitado
ProtecCion oo Habilitado/deshabilitado
Disparol, 2, 3
Habilitado/deshabilitado Alarmal, 2, 3
Método de medicidn............. ...... DFT o RMS

522 TIEMPOSDE ROTOR CERRADO

En todos los casos, los valores para TH y TC se deberian

obtener del fabricante del motor. La siguiente informacion se

provee para asistir en la seleccion de valores para TH y TC
solamente si lainformacion del fabricante no esta disponible.

Los elementos de sobrecarga del estilo de calefactor estan

disponibles como Clase 10, Clase 20 o Clase 30. La Clase 20

se recomienda para aplicaciones generaes, la Clase 10 se usa

para motores con capacidad de tiempo de rotor cerrado en
corto circuito, y la Clase 30 se usa en aplicaciones de alta
inercia para permitir tiempo de aceleracion adiciona donde
motores estén dentro de los requerimientos de rendimiento de
la Clase 30. Estas sobrecargas se pueden reproducir
programando TC = 10,20 6 30 s; TH = 0 s; y Corriente de

Rotor Cerrado = 6.00 x FLA.

Un motor de induccién fabricado de acuerdo a estandar

NEMA MG 1 es capaz de:

e Dos partidas sucesivas (marchando para descansar entre
partidas) con el motor iniciamente a temperatura ambiente
(partidafria), y

* Una partida con e motor inicialmente a una temperatura
gue no exceda la temperatura de operacion de clasificacion
de carga (partida caliente).

Considerando que la carga conectada tiene influencia directa

en el caentamiento del motor durante una partida, NEMA MG

1 define latorsion de cargay lainercia de la carga (Wk2) para

estas partidas como una funcién de la clasificacién del poder

del motor y la velocidad sincronica. Para satisfacer el
requerimiento de partida fria, una partida con carga definida

NEMA no debe usar més de 50% de la capacidad térmica del

motor. Para satisfacer el requerimiento de partida caliente, la

capacidad térmica usada de un motor y su temperatura de
clasificacién de carga deben ser menores a 50% de su
capacidad térmica.

Si e modelo térmico del MPS tiene € valor correcto de TC y

si d 1%t Usado aumenta en 50% durante una partida, la carga es

igua a la carga definida NEMA y dos partidas en frio se
permitirdn. Si e 1%t Usado aumenta en més de 50% durante

una partida, la carga es mayor que la carga definida NEMA y

dos partidas en frio no deberian permitirse — una demora se

necesita entre partidas.
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La demora apropiada se puede obtener habilitando 1% Partida, Inhibicién y programando el 1t Nivel de Cierre igual a
100% menos e 1% usado durante una partida (se recomienda un nivel levemente menor para permitir las variaciones de
suministro y carga). Si el 1%t Usado aumenta en menos de 50% durante una partida, la carga es menor que la carga
definida NEMA y dos partidas en frio se permitiran.
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FIGURA 5.1 Curva de sobre carga de clase 20.
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La magnitud del TH relativo a TC determina si una partida
caliente se puede permitir s se habilita 1%t Inhibicién de
Partida y € 1°t Nivel de Cierre se programa como se describe
més arriba. Si e 1%t Usado aumenta en 50% o menos durante
una partida, se permitird una partida caliente st TH es igua o
mayor a’50% de TC. Un TH que aumenta por encima de 50%
de TC no es recomendado a menos que informacion especifica
esté disponible en relacion con TH. Alguna informacion esta
disponible — NEMA MG 1 — 1993 establece que TH debe ser
mayor a 12s para motores mas pequefios que 500 hp con una
clasificacién de voltaje menor a1 kV.

523 REPROGRAMACION DE EMERGENCIA
TERMICA

La Reprogramacién de Emergencia Térmica programa 1%
Usado a 0% y deshabilita la proteccion de temperatura PTC y
RTD. Para reprogramar la memoria térmica del MPS y
deshabilitar la proteccion de la temperatura, ingrese la clave en
Mensajes | Reprogramacion de Emergencia 1t | Memoria de
Reprogramacion 1% y presione REPROGRAMACION. La
proteccion de temperatura deshabilitada esta indicada por
RTD/PTC Deshabilitado en e despliegue de Estado de
Mensaje.  Los disparos del estator RTD o PTC se
reprogramardn cuando la Reprogramaciéon de Emergencia
Térmica se redliza. La proteccion se re-habilita cuando €
suministro de voltaje se recicla

PRECAUCION: La proteccién de temperatura no se re-
habilita autométicamente desde una Reprogramacion de
Emergencia Térmica. Habilite la proteccion de
temperatura PTC y RTD en Mensajes | Reprogramacion
de Emergencia It | Re-Habilitacién de Temperatura.

5.3 SOBRE CORRIENTE
Ment OPI: Programacion | Proteccion | Sobre corriente
La proteccion de sobre corriente esta basada en € componente
mayor de frecuencia fundamental de la linea de corriente. No
se suministra una programacion de nivel de aarma. La
proteccion de sobre corriente esta activa todo € tiempo. No
esta derivada durante una partida.
Nivel de disparo: 1.00 a 15.00 x Transformador de
Corriente de Clasificacion Primaria (1p)

Demoradedisparo (TD): .0.00 a 10.00 s (Ver Tablas 5.1 y
5.2)

Habilitacion/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3
Método de Medicion: DFT

Proteccion:

TABLA 5.1 TIEMPO DE DISPARO
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TABLA 5.2 DURACION DE FALLA REQUERIDA PARA
NIVEL DE FALLA DE DISPARO

NIVEL DE FALLA RELES DE PARTIDOR
(miltiplos de DISPARO RELES (ms)
programacién de nivel (ms) (15 ms)
de disparo) @ (+10 ms)
2 TD+35 TD+60
5 TD+30 TD+55
10 TD+27 TD+52
20 TD+26 TD+51
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NIVEL DE FALLA DURACION DE LA FALLA
(multiplos de (ms)
programacion de nivel de
disparo) @
TD<20ms TD<20ms
2 10 TD -10
5 5 TD - 15
10 2 TD - 18
20 1 TD - 19
NOTAS:

@ para fallas de sobre corriente menor a 18 x Transformador
de Corriente de Clasificacion Primaria

Parafallas atierramenor a 1 x EF-Transformador de Corriente
de Clasificacion Primaria.

Los métodos de medicién de los multiplicadores de corrientes
asimétricos para RMS y DFT se muestran en la Figura 5.2.
Los valores tipicos X/R son 6.6 para un sistema de bago
voltgje, 15 para un sistema de voltaje medio y puede ser de
hasta 25 para sistemas de alto voltasje. Como se muestra en
gréfico, € DFT filtra  componente dc de manera que la
programacion de sobre corriente puede ser més cercana a
valor defalasimétrica

BMS

ASYMMETRICAL MULTIPLYING FACTOR
\

FIGURA 5.2 Multiplicadores de Corriente Asimétricos

5.4 SOBRE CORRIENTE AUXILIAR

Men(i OPI: Programacion | Proteccion | Sobre Corriente
Auxiliar

La sobre corriente auxiliar es igua a la proteccion de sobre
corriente. Esta funcion es para ser usada cuando la proteccion
de respaldo paralafuncion de sobre corriente se necesita.

1.00 a 15.00 x Transformador de
Corriente de Clasificacion Primaria (1p)

0.00 a 10.00 s (Vea Tablas 5.1 y
5.2)

Habilitaci on/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3
Método de Medicion: DFT

Nivel de disparo:
Demora de disparo:

Proteccion:
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55 ATASCAMIENTO

Men( OPI: Programacion | Proteccién | Atascamiento
Un disparo o alarma ocurre si se detecta una condicién
de atascamiento. La proteccion contra €l atascamiento
se activa cuando el motor esta en el modo de operacion.

Nivel de disparo 1.00a10x FLA

Demoradedisparo: 1.00a100s

Nivel de darma : 1.00al0OxFLA

Demoradeadama : 1.00a100s

Proteccion . Habilitacion/Deshabilitacion
Disparo 1, 2, 3 Habilitacion / Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3

Método de medicion :  DFT

56 FALLA ATIERRA
Menu OPI: Programacion | Proteccion | Fallaa Tierra
La proteccion de falla a tierra esta basada en e
componente de frecuencia fundamental de la corriente
de secuencia cero.
Nivel de disparo 0.05 a 1.00 x EF-Transformador de
Clasificacion Primaria(le)
Demoradedisparo: .0.00a100s(VeaTablas5.1y 5.2)
Nivel de alarma 0.05 a 1.00 x EF-Transformador de
Clasificacion Primaria (le)
Demoradeadama : .0.00a100s(VeaTablas5.3y 5.4)
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3 Habilitacion/Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3
Método de medicion :  DFT

5.7 CORRIENTE NO BALANCEADA

Ment OPI: Programacion | Proteccién | No balanceado
(1)

La corriente de secuencia positiva (11) y la corriente de
secuencia negativa (12) se usan para determinar la
corriente no balanceada (12/11). El rango de despliegue
no balanceado es 0.00 a 1.00 donde 1.00 es no
balanceado 100% - una condicién de fase ssimple. El no
balanceado negativo se indicard s las entradas de
corriente estan conectadas B-A-C.

Nivel de disparo 0.05a1.00

Demoradedisparo: 1.00a100s

Nivel deaarma 0.05a1.00

Demoradedama : 1.00a100s

Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3 Habilitacion/Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3

Método de medicion :  DFT

5.8 CORRIENTE — PERDIDA DE FASE

Ment OPI: Programacion | Proteccién | Pérdida de
Fase (1)

La pérdida de fase es una forma severa de no balance.
Cuando ocurre una pérdida de fase, la corriente de
secuencia negativa (12) es igual a la corriente de
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secuencia positiva (11) y la corriente no balanceada es de
100% 6 1.00 pu. El algoritmo de pérdida de fase
considera 12/11 desde 0.90 a 1.00 y es una pérdida de
fase. Programe la demora de disparo de pérdida de fase
por debgjo de la demora de disparo no balanceada para
evitar un disparo no balanceado en e caso que ocurra
una pérdida de fase.
Demorade disparo :
Proteccion

1.00a100s
Habilitacion/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3
Método de medicion : DFT

5.9 CORRIENTE - FASE REVERSA

Men( OPI: Programacion | Proteccién | Fase Reversa
Q)

Si la secuencia de la corriente de fase es B-A-C, la
magnitud de la corriente de secuencia negativa serd
mayor que la magnitud de la corriente de secuencia
positiva.

Demorade disparoy darma
Proteccion

1.00a100s

. Habilitacion/
Deshabilitacion Disparol, 2, 3 Habilitacion/
Deshabilitacion Alarmal, 2, 3

Método de medicion . DFT

5.10 BAJO CORRIENTE

Ment OPI: Programacion | Proteccion | Bajo Corriente
La proteccion a bago corriente es una proteccion de
pérdida de carga y esta activa cuando el motor esta en €l
modo de operacion. Se inicia un disparo o darmasi la
corriente  permanece por debgo del punto de
programacion parala demora programada.

Nivel de disparo 0.10a1.00x FLA

Demora de disparo 1.00a100s

Nivel de alarma 0.10a1.00x FLA

Demorade darma 1.00a100s

Proteccion Habilitaci 6n/Deshabilitacion
Disparo 1 2, 3 Habilitacion/Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3

Método de medicion : DFT

5.11 SOBRE VOLTAJE

Men( OPI: Programacion | Proteccion | Sobre Voltaje
Un disparo o alarma ocurre si €l voltgje de linea a linea
maximo excede el punto de programacion.
Nivel de disparo 1.00 a 1.40 x Sistema de Clasificacion
deVoltge (Vp) Demoradedisparo:  1.00 a500 s
Nivel de alarma : 100 a 140 x Sistema de
Clasificacion de Voltaje (Vp)
Demorade alarma 1.00a500s
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion Disparol,
2, 3 Habilitaciéon/Deshabilitacion Alarmal, 2, 3
Método de Medicion : DFT
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5.12VOLTAJE NO BALANCEADO
Meni OPI: Programacién | Proteccion | No
Balanceado (V)

El voltge de secuencia positiva (V1) y €l voltae de
secuencia negativa (V2) se usan para determinar el
voltaje no balanceado (V2/V1). El rango de despliegue
del no balanceado es 0.00 a 1.00 donde 1.00 es igua a
100% no balanceado — una condicién de fase simple.
Un no balanceado negativo se indicara si la entrada de
voltaje estdn conectados B-A-C.

Nivel de disparo 0.05a1.00
Demora de disparo 1.00a100s
Nivel deaarma 0.05a1.00
Demorade dlarma 1.00a100s
Proteccion Habilitaciéon/Deshabilitacion

Disparol, 2, 3 Habilitacion/Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3
Método de Medicion : DFT

5.13VOLTAJE — PERDIDA DE FASE

Mend OPI: Programacion | Proteccion | Pérdida de
Fase (V)

La pérdida de fase es una forma severa de no baance.
Cuando ocurre una pérdida de fase, e voltge de
secuencia negativa (V2) esigual a voltgje de secuencia
positiva (V1) y € voltaje no balanceado es de 100% 6
1.00 pu. El agoritmo de pérdida de fase considera
V2/V1 desde 0.90 a 1.00 como una pérdida de fase.
Programe la demora de disparo de pérdida de fase menor
a la demora de disparo no balanceado para evitar un
disparo no balanceado en el caso de una pérdida de fase.

Demora de disparo 1.00a100s

Proteccion Habilitaciéon/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3

Método de medicion :  DFT

5.14VOLTAJE - FASE REVERSA

Ment OPI: Programacion | Proteccion | Fase Reversa

V)

Si la secuencia de fase del voltgje es B-A-C, la magnitud

del voltge de secuencia negativa serd mayor a la

magnitud del voltaje de secuencia positiva.

Demorade disparoy alarma 1.00a100s

Proteccion Habilitacion /
Deshabilitacion Disparol, 2, 3
Habilitacion/Deshabilitacion Alarmal, 2, 3

Método de Medicidn . DFT

5.15BAJO VOLTAJE

Men( OPI: Programacion | Proteccion | Bajo Voltaje

Un disparo o alarma ocurre si €l voltgje de linea a linea

minima es menor a punto de programacion.

Nivel de disparo .0.50 a1.00 x Sistemade
Clasificacion de Voltaje (Vp)
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Demorade disparo 1.00a500s

Nivel de alarma 0.50 a1.00 x Sistemade

Clasificacion de Voltaje (Vp)

Demorade darma 1.00a500s

Proteccion . Habilitacion/Deshabilitacion
Disparol, 2, 3 Habilitacién/Deshabilitacion
Alarmal, 2, 3

Método de medicion : DFT

5.16 FACTOR DE PODER - CUADRANTE 4

Mend OPI: Programacion | Proteccion | FP Cuadrante
4

Un disparo o alarma ocurre si el valor absoluto de factor
de poder en € cuadrante 4 es menor que e punto de
programacion. En el cuadrante 4, tanto los Watts como
los Vars son positivos (importacién). La proteccion del
factor de poder esta activa cuando e motor esta en el
modo de operacion.

Nivel de disparo 0.50a1.00

Demoradedisparo: 0.10a500s

Nivel de alarma 0.50a1.00
Demoradealarma : 0.10a500s
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion Disparol,

2, Habllltauon/D&shablIltauon Alarmal, 2, 3

5.17 FACTOR DE PODER - CUADRANTE 3

Men( OPI: Programacion | Proteccion | FP Cuadrante
3

Undisparo o darmaocurre s el valor absoluto del factor
de poder en e cuadrante 3 es menor que e punto de
programacion. En e cuadrante 3, los Watts son
negativos (Exportacién) y los Vars son positivos
(Importacion). La proteccion del factor de poder esta
activa cuando e motor estd en el modo de operacion.
Nivel de disparo 0.50a1.00

Demoradedisparo: 0.10a500s

Nivel de alarma 0.50a1.00
Demoradeadama : 0.10a500s
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion Disparol,

2, 3 Habilitacién/Deshabilitacion Alarmal, 2, 3

5.18 BAJA FRECUENCIA

Meni OPI: Programacién | Protecciéon | Baja
Frecuencia

Un disparo o alarma ocurre cuando la frecuencia del
voltgje de entrada (VA) es menor a punto de
programacion. La proteccion a la baja frecuencia esta
inhibida cuando €l voltgje de entrada es menor a 50% de
laclasificacion de entrada (Vp).

Nivel de disparo 30a80Hz

Demoradedisparo: 0.5a500s

Nivel de alarma 30a80Hz
Demoradedama : 0.5a500s
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion Disparol,

2, 3HabllltaC|on/De$l’1ab|I|taC|0nAIarmal 2,3
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5.19 SOBRE FRECUENCIA

Meni OPI: Programacion | Proteccion | Sobre
Frecuencia

Un disparo o alarma ocurre cuando la frecuencia del
voltaje de entrada (VA) esta por encima del punto de
programacion. La proteccion de sobre frecuencia esta
inhibida cuando €l voltgje de entrada es menor a 50% de
laclasificacion de entrada (Vp).

Nivel de disparo 30a80Hz

Demoradedisparo: 0.5a500s

Nivel de alarma 30a80Hz

Demoradedama : 0.5a500s

Proteccion : Habilitacion/Deshabilitacion Disparol,
2, 3 Habilitacion/Deshabilitacion Alarmal, 2, 3

520 FALLA DE ACELERACION Y BAJA
VELOCIDAD

Meni OPI: Programacién | Proteccion | Falla de
Aceleracién

La proteccion de falla de aceleracion y baja velocidad
esta disponible si el MPS tiene una sefial de tacémetro.
El algoritmo de lafalla de aceleracion se activa cada vez
gue se detecta una partida. La deteccién de partida esté4
basada en la corriente del motor. Los puntos de
programacion del 1 a 3 se verifican en forma secuencial
para confirmar la aceleracion.

Cuando estd en operacion, la sefid del tacometro se
mide continuamente y ocurre un disparo s la velocidad
cae por debajo de la programacién de laVelocidad 3.

El Tiempo 1 debe ser menor o igual a Tiempo 2 y
Tiempo 2 debe ser menor o igual a Tiempo 3. El rango
de la frecuencia del pulso de entrada es 10 Hz a 10 kHz.
Para usar completamente el rango de programacion de
velocidad desde 10% a 100%, se necesita una frecuencia
de velocidad completa de al menos 100 Hz.

Velocidad 1 1.00 a 100% Velocidad Sincronizada
Tiempo 1 1.00a1000s

Velocidad 2 1.00 a 100% Velocidad Sincronizada
Tiempo 2 1.00a1000s

Velocidad 3 1.00 a 100% Velocidad Sincronizada
Tiempo 3 1.00a1000s

Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion Disparol, 2, 3

521 TEMPERATURA PTC

Meni OPI: Programacion | Proteccion | Temperatura

PTC

En el MPS-CTU se suministra una entrada de resistencia

térmica de coeficiente de temperatura positiva (PTC).

La resistencia total de las series conectadas a la

resistencia térmica PTC debe ser menor que 1500 Q a

20°C. Undisparo o alarma ocurrira cuando las series de

resistencias exceden 2900 Q.

Proteccion :  Habilitacién/Deshabilitacion  Disparol, 2,
Habilitacion/Deshabilitacion Alarmal, 2, 3

5.22 TEMPERATURA RTD

Men OPI: Programacion | Proteccion | Temperatura

RTD
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Se pueden conectar hasta tres médulos RTD al MPS-
CTU. Seleccione € nimero de modulos en e menu
Programacién | Hardware | Médulos RTD. Cada
modulo puede monitorear ocho RTD para un total de
veinticuatro RTD. Los puntos de programacion del tipo
de RTD, funcién y disparo y alarma se programan para
cada RTD. Cuando se selecciona un tipo de RTD,
ambas funciones, Disparol y Alarmal se habilitan.

Nombre : 18 Caracteres alfanuméricos

Tipo . Deshabilitacion, Pt100,
Ni100, Ni120, Cul0

Funcion . Edator, Soporte, Carga,
Ambiente

Rango dedisparoy darma: 40 a200°C

Rango de despliegue -40 a200°C

Se suministra una deteccion a la fala RTD. Las
acciones para una falla RTD se seleccionan como
Disparol, 2 6 3y como Alarmal, 2 6 3. Las selecciones
aplican atodos los RTD.

523 COMPENSACION DE MOTOR CALIENTE
Men( OPI: Programacion | Protecciéon | Temperatura
RTD

Si se habilita la compensacion a motor caliente (HMC),
el MPS usa la temperatura méxima del estator RTD para
polarizar e modelo térmico mediante el incremento del
1%t usado cuando la polarizacién del RTD es mayor que
el modelo térmico 1. Se usan dos puntos de
programacion para definir la compensaciéon. Vea la
Figura 5.3. La Polarizacion Minima HMC es la
temperatura del estator donde la compensacion
comienza a 0% 1%. La Polarizacion Minima HMC es la
temperatura del estator donde la compensacién termina
en 100% I4.

100%

RTD BIAS Pt

HME I'.1IIN BIAS HMG MAX BIAS
RTD TEMPERATURE

FIGURA 5.3 Curva de Polarizacion de It Usado

Polarizacion Min HMC : 40 a200°C
Polarizacion Max HMC : 40 a200°C
Proteccion Habilitacion/Deshabilitacion

NOTA: La compensacién de motor caliente no se
activard a menos que € punto de programacion de la
Polarizacion Maxima HMC esta a menos 10°C por
encima del punto de programacion de la Polarizacion
Minima HMC.
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5.24 ENTRADA ANALOGA

Men( OPI: Programacion | Entrada Andloga | Entrada
Tipo 4-20

La funcion de entrada andloga se selecciona como
Deshabilitada, Genérica, Sncronizada a ASD o
Velocidad.

5.24.1 GENERICO 4-20 mA
Mend OPI: Programacién | Entrada Andloga |
Genérico 4-0 mA

La entrada andloga genérica tiene puntos de
programacion de disparos y alarmas de ato y bajo nivel.
Un disparo o alarma de ato nivel ocurre cuando la
entrada de 4-20 mA excede € punto de programacion de
nivel alto de disparo o aarma, un disparo o alarma de
bajo nivel ocurre cuando la entrada de 4-20 mA es
menor que el punto de programacion de disparo o alarma
de bagjo nivel. Laaccién del disparo se fija en Disparol
y laaccion de laaarmase fijaen Alarmal.

Disparo de alto nivel 0.10a20.0 mA
Disparo de bgjo nivel 0.10a20.0 mA
Demora de disparo 0.01a100s
Alarmade alto nivel 0.10a20.0 mA
Alarmade bgjo nivel 0.10a20.0 mA
Demora de darma 0.01a100s
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5.24.2 SINCRONIZACION A ASD

Men OPI: Programaciéon | Entrada Andloga |
Sncronizacion ASD

Cuando se selecciona la Sincronizacion a ASD en €
menU de Entrada Tipo 4-20, e MPS usa la entrada 4-20
mA para programar la clasificacion de muestra interna
para entradas de corriente y voltaje de manera que las
funciones de proteccion y medicion usen valores RMS'y
DFT exactos desde 10 a 70 Hz.

4-mA Frecuencia (inferior) 0a70Hz
20-mA Frecuencia (superior) 0a70Hz
Rango de frecuencia 10a70 Hz

5.24.3 VELOCIDAD

Men OPI: Programacion | Entrada Andloga |
Velocidad

Cuando €l tipo de entrada andloga se selecciona como
Velocidad, la entrada andloga 4-20 mA se usa como la
entrada de velocidad. Esta seleccion reemplaza las
selecciones para e tacometro de ata velocidad y la
proteccién de falla de la aceleracion usa la entrada
analoga como la fuente de informacion de la velocidad.

4-mA Velocidad 0.00 a 100% Sincronizacién de
Velocidad
20-mA Velocidad : 0.00 a 100% Sincronizacion de
Velocidad
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6. FUNCIONES DE PARTIDA
Men( OPI: Programacioén | Partidor

6.1 GENERAL

Todos los tipos comunes de partidores son soportados.
Desde el menU Partidor del OPI, seleccione uno de los
diecisiete tipos de partidores 0 selecciones Proteccion
Solamente.  Los tipos de partidor que requieren de dos
programaciones FLA se indican con un simbolo “Xx” en €l
despliegue OPI.

Cuando se selecciona Proteccion Solamente, todas las
funciones de partidor excepto PARADA se deshabilitan y
todos los LED de seleccién de control de OPI estaran
APAGADOS. Cuaquier sefid de PARADA iniciard un
Disparol cuando € MPS esté en Proteccion Solamente.

PRECAUCION: Cuando se selecciona Protecciéon Solamente,
PARADA no funcionara s no se asigna Disparol.

Cuando se selecciona un tipo de partidor, € control del
partidor se puede realizar con las entradas digitales, OPI o
comunicaciones en red. Veala Seccién 4.3.2 para obtener
detalles en las fuentes de partida a ser sel eccionadas.

Las entradas digitales permitiran la operacién concurrente
de tres métodos de control de partida; cable triple
partida/parada, cable doble partida/parada, y cable triple
local partida/lparada. El control de cable triple requiere dos
entradas digitales, una programada para Partidal o
Partida2 (N.O. interruptor de partida) y una programada
para Parada (N.C. interruptor de parada) como se muestra
en laFigura6.1. El control de cable doble usa una entrada
digital (programada como 2-Cable Partidal o 2-Cable
Partida2) para control de partida/parada y se puede usar
donde un contacto Unico provee operacion de
partida/parada. VealaFigura6.2. Si una partida se activo
mediante un 2-cable entrada de partida, cualquier otra
PARADA iniciard un Disparol enganchado. En todos los
demas casos, PARADA no causa un disparo.

NOTA: Cuando se usan las funciones del partidor, los puntos de
programacion con la accién de disparo programados a Disparol
causaran que €l partidor pare cuando ocurre un disparo.

LaTabla6.1 indicalas fuentes de partida disponibles.
TABLA 6.1 RESUMEN DE FUENTES DE PARTIDA @

SELECCION DE | FUENTE DE PARTIDA
CONTROL @
REMOTO @ ENTRADAS | Partida 1 Entrada (control 3
DIGITALES | cable)
Partida 2 Entrada (control 3
cable)
Partida 1 2-W (control 2
cable)
Partida 2 2-W (control 2 cable
OPI Llave PARTIDA 1
Llave PARTIDA 2
RED Comando partida 1
Comando partida 2
OPI Llave OPI PARTIDA 1
Llave OPl PARTIDA 2
LOCAL ®©® Partida 1 entrada local digital (3 cable)
Partida 2 entrada local digital (3 cable)
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@ Todas las fuentes de PARADA estan siempre habilitadas.
@ El valor por defecto de fébrica tiene todas las fuentes
habilitadas y tiene seleccionado REMOTO.

® Se pueden habilitar o deshabilitar usando el menu
Programacion | Partidores | Grupo Remoto.

“ PARADA causa un disparo enganchado.

® |LOCAL también se puede seleccionar por un comando
de red o por una entrada digita programada para
SELECCION LOCAL.

© | nhibicién de Partida 1%t y Entrecierres se derivan.

@ Al menos una Seleccién de Control se debe habilitar ain
cuando se selecciona Proteccion Solamente.

Hasta cuatro contadores de tiempo (Etapa 1 a 3, Demora y
Tiempo de Partida) controlan la secuencia de partida
Estos controladores de tiempo controlan el Partidor RLYA,
Partidor RLYB, Partidor RLYC y Partidor RLYD como se
muestra en los diagramas de contador de tiempo en la
Seccion 6.2. Estas funciones se pueden asignar a cualquier
relé de salida. Las entradas digitales se pueden programar
para monitorear el estado del contactor. El estado de
contactor correspondiente a las salidas de Partidor RLYA,
Partidor RLYB, Partidor RLYC y Partidor RLYD, se
designan como Estado RLYA, Estado RLYB, Estado RLYC
y Estado RLYD. El MPS emitird un Disparol e indicara el
Estado del Relé de Disparo s € contacto estado no
continla a 500 ms del comando para operar e relé
respectivo.

El punto de programacion del Tiempo de Partida es €
tiempo méximo de partida permitido. El proceso de partida
terminara y generara un Disparol a menos que la corriente
esté entre 10% y 125% FLA cuando se agote €l tiempo del
controlador de tiempo del partidor.

En aplicaciones de partida de voltge reducido, e MPS
puede usar una transferencia basada en el tiempo o basada
en la corriente desde la partida hasta la conexion de
operacion. El tipo de transferencia se selecciona como
Tiempo de Transferencia o Corriente de Transferencia
usando el ment de Tipo de Transferencia. Cuando se
selecciona Corriente de Transferencia, la demora de la
conexion de partida (Etapal Demora o Etapa2 Demora,
vea Tabla 6.2), define € tiempo minimo de conexion de
partida. Latransferencia ala conexion de operacion ocurre
cuando la demora de la conexion de partida ha expirado y la
corriente estd por debgjo de Transferencia de Corriente.
Cuando la corriente estd por encima de Transferencia de
Corriente, la transferencia se demorara hasta e tiempo
maximo definido por e Tiempo de Partida. Si la corriente
esta por debgjo de 10% FLA cuando la demora de conexion
de partida expira o si el Tiempo de Partida se excede, €
MPS emitird un Disparol e indicar& Disparo de Partidor.
Cuando se selecciona el Tiempo de Transferencia, € punto
de programacion de demora de la conexion de partida
(Etapa 1 Demora o FEtapa 2 Demora) se usa para
determinar el tiempo de transferencia. Latransferenciaala
conexion de operacion ocurre después gque la demora de
conexioén de partida ha expirado.
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En ambos modos corriente de transferencia y tiempo de
transferencia, el MPS emitira un Disparol e indicard
Disparo de Partidor s la carga de corriente esta por
encima de 125% FLA o por debgjo de 10% FLA cuando
expira el Tiempo de Partidor. El punto de programacion
del Tiempo de Partidor debe ser |o suficientemente largo
para permitir que la secuencia de partida se complete y
para la corriente del motor caiga por debajo 125% FLA.
Cuando la secuencia de partida est4 completa, el estado
del contactor se verifica cada 500 ms y un Estado del
Relé de Disparo ocurrira s e estado cambio. La Tabla
6.2 resume los tipos de partidor y muestra cuaes puntos
de programacion del partidor estan activos.

El contador de tiempo “backspin” esta disponible
cuando una demora se necesita entre partidas. El
contador de tiempo “backspin’ se habilita en el menu
BkSpin En/Deshabilitacion, y € tiempo de demora se
programa en el ment Demora de Backspin. El contador
de tiempo “backspin” se activa por medio de una
PARADA o cuando el suministro de voltaje se reciclaen

Pagina 6-2
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Backspin Encendido se despliega en € ment Estado de
Mensajey las partidas no se permiten. Los diagramas de
conexién, Figuras 6.9 a 6.23, muestran los circuitos de
control tipicos con bobinas de contactor de 120 Vac y
fuente de 24 Vdc en e MPS-CTU usado para estado de
contactos. Otras fuentes de voltgje se pueden usar
dentro de los limites de las clasificaciones de entrada
digital y relé de contacto. El uso de estado de contacto
esopcional.

NOTA: En los diagramas de conexion se muestran
e control de parada y partida, entrecierres
eléctricos, y entrecierres mecanicos.

6.2 SECUENCIAS DE CONTADOR DE TIEMPO
DEL PARTIDOR

El MPS usa uno de seis secuencias de contador de
tiempo para implementar los diversos tipos de
partidores. Estas secuencias de partidor basadas en el
tiempo se muestran en las Figuras 6.3 a 6.8.

el MPS. Mientras el contador de tiempo “backspin” est4
encendido, € mensgie de Contador de Tiempo de

TIPO DE PARTIDOR N° Timers | Timer de conexion | Puntos FLA Estado derelésy de
Secuencia | usados de partida Activo contactores
FLA |FLA | Relé| Relé | Relé | Relé
2 A B C D
Voltgetotal sin reversa 1 4 X X
Transmision de velocidad gjustable 1 4 X X
Partida suave 1 4 X X
Voltgje total con reversa 2 4 X X X
Dos velocidades dos bobinados 2 4 X X X X
Reactor o resistor de transicién cerrada 3 14 1 X X X X
Anillo colector 3 1,4 1 X X X X
Parte bobinado 3 1,4 1 X X X X
Deltadoble 3 1,4 1 X X X X
Partida suave con bypass 3 1,4 1 X X X X
Reactor o resistor de transicién abierta 4 14 1 X X X X
Dos bobinas 4 1,4 1 X X X X
Deltaen formade Y transicion abierta 5 1,2,3,4 2 X X X X X
Auto transformador de transicion cerrada 5 1,2,34 2 X X X X X
Detaen formadeY con transicién cerrada 6 124 2 X X X X X X

TIMERS

1: Estado demora 1
2: Estado demora 2
3: Estado demora 3
4: Tiempo de partida

PUNTOS FLA
FLA: Corriente cargatotal
FLA 2: Corriente 2 cargatotal
ESTADO DE RELESY CONTACTORES
Partidor Relé A, Patidor Relé B, Partidor Relé C y Partidor Relé D no se asignan
autométicamente. El usuario debe asignar estas funciones arelés de salidaindividuales.
El estado se asignaa cualquier entrada digital
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FIGURA 6.1 Contral tipico 3 cable.
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FIGURA 6.2 Contraol tipico 2 cable

PARTIDA 1/FARTIDAZ

!

PARTIDOFR FELE & I
| Tiempo de Fartida

FIGURAN 6.3 Partidor secuencia 1.
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PARTIDA 1 PARADA PARTIDA 2 PARADA PARTIDA 1
[
FARTIDOF FELE &
—
Tiempo de Fartida Tiempo de
Fartida
PARTIOF FELE B
>
Tiempo de Fartida

FIGURA 6.4 Partidor secuencia 2

FARTIDA 1 f PARTIDAZ

|

FARTIDOR FELE &

v

F 3

Demora esado 1

PARTIOF. FELE B

¥

Tiempo de Fartida

FIGURA 6.5 Partidor secuencia 3

PARTIDA 1 [ PARTIDAZ

|

PARTIOFR FELE &

Diemora estado 1
.._| Demora estado 2
I

L 4
F 3

Fy

PARTIOF. FELE B I

Tiempo de Fartida

FIGURA 6.6 Partidor secuencia 4
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FARTIDA 1 f PARTIDAZ

Demora estado 2

¥

| Demora estado 1

FARTIDGOE FELE I
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FARTIDGOE FELE B
PARTIDGOE FELE &

Diemora estado 3

Tiempo de partida

L J

FIGURA 6.7 Partidor secuencias

FARTIDA 1 f PARTIDA Z

!

Diemora estado 1

. Demora estada 1

FPARTIDOR RELE
FPARTIDOR FELEE
N - Diemora estado 1
FPARTIDOR FELE & I
Diemora estado 1
FPARTIDOE RELE
Diemora estado 2
Tiempo de Fartida

L

FIGURA 6.8 Partidor secuencia 6
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6.3 PARTIDOR DE VOLTAJE COMPLETO NO
REVERSO

Secuencia: Figura 6.3

Conexion: Figura6.9

Corriente de transferencia: No disponible

Partidal o Partida2 es € comando de partida y Partidor
RLYA se usa como la salida para controlar el contactor.

6.4 TRANSMISION DE VELOCIDAD AJUSTABLE
Secuencia: Figura6.3

Conexion: Figura6.10

Corriente de Transferencia: No disponible

El MPS-CTU suministra la entrada de partida a una
transmision de velocidad ajustable (ASD). PARTIDAL o
PARTIDAZ2 es el comando de partida y Partidor RLYA se
usa como la entrada para controlar el ASD. El MPU-CTU
tiene una entrada de 4-20 mA que se deberia usar para
sincronizar su clasificacion de muestra a la frecuencia de
salida del ASD. Entonces, todos los valores de proteccion
y de medicién son validos para una frecuencia de salida del
ASD desde 10 hasta 70 Hz. En aplicaciones ASD, las
entradas de voltaje y corriente se deben derivar desde €
lado de la carga del ASD, y la proteccién & bgjo voltge se
debe deshabilitar.

6.5 PARTIDOR DE PARTIDA SUAVE

Secuencia: Figura 6.3.

Conexion: Figura6.11.

Corriente de Transferencia: No disponible.

El MPS-CTU suministra la entrada de partida a un partidor
de estado solido. PARTIDAL o PARTIDA?2 es el comando
de partida 'y el Partidor RLYA se usa como la salida para
controlar €l partidor.

6.6 PARTIDOR DE VOLTAJE COMPLETO
REVERSO

Secuencia: Figura 6.4

Conexion: Figura6.12

Corriente de transferencia: No disponible

El partidor de voltaje completo reverso usa PARTIDAL
para activar Partidor RLYA para control hacia adelante y
PARTIDA2 para activar Partidor RLYB para control
reverso. El Estado RLYA es el estado correspondiente al
Partidor RLYA y € Estado RLYB es € estado
correspondiente a Partidor RLYB. Un cambio de direccion
requiere un comando de PARADA antes que € comando de
PARTIDA1 o PARTIDA2.

6.7 PARTIDOR DE DOSVELOCIDADES

Secuencia: Figura 6.4

Conexion: Figura6.13, 6.14 y 6.15

Corriente de transferencia: No disponible.

El partidor de dos velocidades usa PARTIDAL para activar
el Partidor RLYA para control de dta velocidad y
PARTIDAZ2 para activar € Partidor RLYB para control de
velocidad bga El Estado RLYA es € estado
correspondiente a Partidor RLYA y el Estado RLYB es €
estado correspondiente al Partidor RLYB. Un cambio de
velocidad requiere un comando de PARADA antes que el
comando de PARTIDA1 o PARTIDA2. Este partidor se
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puede usar en motores con dos bobinados separados (Figura
6.13) o en motores con bobinados reconectables (Figuras
6.14 y 6.15). Este partidor requiere dos programaciones
FLA. Use la Clasificacion FLA para la conexién de alta
velocidad y Clasificacion 2 FLA para conexion de bga
velocidad.

K1
gA r 11 T
Tt i
|
|
HB ey 1'1 T2
Tt i
|
|
gC oy 11 T3
Tt i
+ 5
41 . . 42
L 120 VAC M 24 VDC
43
RELAY 1 K1z
F;-«;-@% ® 141w
s g 5y sTATUS
STARTER RLYA—® RELAY 1 IN1— RLYA STATUS

FIGURA 6.9 Conexion de Partidor de Voltaje Completo
Reverso

A T1

EEs— T

7B T2

- — ASD _PP'_

g T3
START INPUT

A—20 ma
el l SPEED OUTPUT

5 & TO MPS-CTU
STARTER RLYA —» RELAY 1

FIGURA 6.10 Conexion de Transmision de Velocidad
Ajustable

£h T T1

z8 F SOFT T2
START
STARTER

£c T T3
START INPUT

RELAY * |
] B
STARTER RLYA—» RELAY 1

FIGURA 6.11 Conexion de Partidor de Partida Suave
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B A 1 #h - I Ll
o | —o A |i |
S I|I o i £ 1o || U2 HiGH SPEED
1
2c | : T13
ac = |I T3 = o'}
2 2 1
1 LI
| 1 | | |
' | | LOW SPEED
1
| | 13
'l |—
11 —
. B HIGH=SPEED FLA—® FLA RATING
\ 120 VAC N a1 24 VOC 42 LOW=SPEED FLA — FLA RATING 2
A -
RELAY 1 rD?‘ff{"‘RD Kla . “ P41 4
RLYA L 120 VAC M 24 WDC
5 l_g L)y - 44 HTHTUS HIGH 43
RELAY 1 3 K1a ’
RELAY 2z  MEVERSE K2a Fe & e
fem INZ v & hg 4 BTATUS
5 I—g @ — |_f5 STATUS
RELAY 2 Low K2a
o &) s
STARTER ALYA—® RELAY 1 IN1— RLYA STATUS i =g 45 STATUS
STARTER RLYE— RELAY 2 IN2—» RLYE STATUS STARTER RLYA — RELAY 1 IN1— RLYA STATUS
FIGUERE 6.12 Full-Voltage-Feversing-Starfer Connection. STARTER RLYE — RELAY 2 IN2 — RLYE STATUS

FIGURE 6.13 Two-Speed Two-Winding-Starter Comnection.

#A A T
|
F "’_I.l
B ey . ||| . T2
T LI
ac ey . ||| n [ T3
T i | I
h N A i
ki 1T
Ty T&
|
i T4
1,1
I|I T5
| I
a.
1 120 MAC N A 24 VDC
REL:'"I.|_“|': . I.-i:a', Kila K2a T
EREEER 3
HIGH
Kda ..
— %
RELAY 2 L{Q‘::I-' -
&3

T4 T4
T3 I3 T1
T
TS T2 T2
6 12 L
VARIABLE TORQUE CONSTANT TORQUE

Iaz

RL¥A

ETATUS

STARTER RLYA—® RELAY *
e STARTER RLYB—» RELAY 2
STATUS

43

HIGH-SPEED FLA—® FLA RATING
LOW-SPEED FLA —= FLA RATING 2

[M1— RLYA STATUS
IN2—3 RLYB STATUS

FIGUERE 6.14 Two-Speed Constant- and Variable-Torgue-Starter Connections.
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K3
7 A T1
A ~'>—||l
7B T2
A —r.,}
gC e n 1 | 1 T3 by
Tt T 11
L 1 1
K1 L I &
" -
|!| l r4
11 “
TS5 T6
||| ) 15
11 o T2
o -
) 120 VAG " 2avpe I“ HIGH-SPEED FLA—FLA RATING
RELAY 1 H(EL* Kla e o 4 LOW-SPEED FLA — FLA RATING 2
R Wy 44 STATUS STARTER RLYA— RELAY 1
RELTLE — _Kﬁﬂ'ﬂa INZ rve STARTER RLYB— RELAY 2
+—o K2 = s
78 I“afu 45 STATUS IN1— RLYA STATUS
_ INZ—3 RLYE STATUS
68 PARTIDOR REACTOR O RESISTOR
CERRADO DE TRANSICION <
Secuencia: Figura 6.5 _|.| )
Conexién: Figura 6.16 A . s -
Corriente de transferencia: Disponible n L [ zA p—o—
Este partidor usa un reactor o resistor para suministrar — =
voltaje reducido de partida y el contactor del reactor o T : ™
resistor (K1) permanece cerrado durante la operacion. A—o—— 2z ——
PARTIDAL o PARTIDAZ? inicia la secuencia de partida _|'= :
activando €l Partidor RLYA. El Partidor RLYB se activa
después de la Demora de Etapal. gc m— 'l T 13
6.9 PARTIDOR DE ANILLO COLECTOR B
Secuencia: Figura 6.5 f %
Conexion: Figura 6.17 L el N s
Corriente de transferencia: Disponible RELAY 1 —~ kta oo |®
El partidor de anillo colector es un partidor de rotor de (K1) 2, Smtus
bobinado de etapa simple con un solo contactor (K2) que
controla e grupo de rotor resistor. PARTIDAl o K2a .,
PARTIDA? inicia la secuencia de partida activando el @ 8 Snirus
Partidor RLYA. El Partidor RLYB se activa después de
la Demora de Etapal.
STARTER RLYA—3 RELAY 1 N1 —3 RLYA STATUS
STARTER RLYB—3 RELAY 2 INZ —» RLYB STATUS
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|- - 6.10 PARTIDORES DE BOBINADO PARCIAL Y
B DELTA DOBLE
Secuencia: Figura 6.5
g = Conexion: 6.18
Corriente de transferencia: Disponible
El partidor de bobinado parcial se usa en motores con
A e dos estatores de bobinado y €l partidor de de doble delta
tiene un bobinado delta que estd conectado
» - paraelamente durante la operacion. PARTIDALl o
L 120 VAT N 24 VDC PARTIDAZ inicia la secuencia de partida activando el
RELAY 1 Kia 43 Partidor RLYA. El Partidor RLYB se activa d%pués de
0 . I—'E':: i [ la Demora de Etapal. Ambos partidores requieren dos
programaciones FLA. La Clasificacion 2 FLA es la
RELAY 2 _ HEM? e corriente_d_e carga completa para la conexion de partida
7 I—g—@— 45 STATUS y la Clasificacion FLA es la corriente de carga completa
parala conexién de operacion.
STARTER RLYA—3= RELAY 1 IN1 — RLYA STATUS
STARTER RLYB—3= RELAY 2 IN2 — RLYB STATUS

FIGURE 6.17 Slip-Fing-Starter Connection.

K1 T
L 0 | —o T g T2 I T8
I
1
T7
I
LI ! T8 T8
T 1,1 |
| L{‘
1 |
BC  m =| ! T3 T9 T3 T2
I T7
|7Tg PART WINDING DOUBLE DELTA
K2
K1
LS — T, T7
! hﬂﬂ
I
i T
75 | T2, T8 kz| Hﬂz
1
: l— ==
' T
#C m ¥ T3, 79 ™

ALTERNATE PART-WINDING CONNECTION

" - STARTING FLA—3 FLA RATING 2
2avoc |7 RUNNING FLA —3 FLA RATING
Kla “ STARTER RLYA—3 RELAY 1
RLYA
5 S STARTER RLYB—® RELAY 2
Kia IN1—3 RLYA STATUS
N2 mvs
2 s INz— RLYB STATUS

FIGUEE 6.18 Part-Winding and Double-Delta-Starter Connections.
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6.11 PARTIDOR DE PARTIDA SUAVE CON
DERIVACION (BYPASS)

Secuencia: Figura 6.5

Conexion: Figura6.19

Corriente de transferencia: Disponible

PARTIDA1 o PARTIDA2 inicia la secuencia de partida
activando € Partidor RLYA. El Partidor RLYB se activa
después que la Demora de Etapal cierra la derivacion de
contactor. Aungue el Estado RLYA se puede seleccionar
como entrada digital, generalmente no esta disponible para
este partidor.

6.12 PARTIDOR DE REACTOR O RESISTOR DE
TRANSICION ABIERTA

Secuencia: Figura 6.6

Conexion: Figura6.16

Corriente de transferencia: Disponible

PARTIDAL o PARTIDA?Z activa € Partidor RLYA para la
duracién de la Demora de Etapal. Después que el Partidor
RLYA se desactiva para la Demora de Etapa2, € Partidor
RLYB se activa.

6.13 PARTIDOR DE DOS BOBINADOS

Secuencia: Figura 6.6

Conexion: Figura 6.20

Corriente de transferencia: Disponible

Este partidor es un partidor de transicién abierta para
motores de dos bobinados que operan solamente con un
bobinado energizado. PARTIDAL o PARTIDA?Z activa €l
Partidor RLYA por el tiempo especificado por la Demora
de Etapal. Después que €l Partidor RLYA se desactiva
para la Demora de Etapa2, e Partidor RLYB se activa
Este partidor requiere dos puntos de programacion de
corriente de carga completa. La Clasificacion 2 FLA es la
corriente de carga completa para la conexion de partida
(Partidor RLYA) y la Clasificacion FLA es la corriente de
carga completa para conexion de operacion (Partidor
RLYB).

6.14 PARTIDOR WYE-DELTA DE TRANSICION
ABIERTA

Secuencia: Figura 6.7

Conexion: Figura6.21

Corriente de transferencia: Disponible

PARTIDA1 o PARTIDAZ2 inicia la secuencia. El Partidor
RLYC se activa para cerrar € contactor neutral (K3). El
Partidor RLYB activa e contactor Wye (K2) después de la
Demora de Etapal. El Partidor RLYC se desactiva para
abrir el contactor neutral después de la Demora de Etapa2 y
el Partidor RLYA se activa para cerrar e contactor delta
(K1) después de la Demora de Etapa3. Las demoras de
Etapal y Etapa3 son los tiempos de transferencia del
contactor y se deberian programar en un rango de 0.1 a 0.5
segundos.  Ubique los transformadores de corriente en la
parte lateral del partidor. Este partidor usa dos
programaciones de corriente de carga completa. Programe
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la Clasificacion FLA ala corriente de carga completa delta
y la Clasificacion 2 FLA a la corriente de carga completa
wye.

A T1
T
SOFT
BB e START 12
J STARTER
gC T3
(. T————
— % sprTieuT

e

5 -]

. -
41 42
L 120 VAC N 24 Do
RELAY 2 Kia o =
|—O RLYB
T B 44 E:_H._L'S

STARTER RLYA—» RELAY 1 IN1T—» RLYB STATUS
STARTER RLYE—» RELAY 2

FIGURE 6.19 Soft-Start-With-Bypass-Starter Connection.

v
aa o n 11 T1
T LN
P
BC | | [
T |
K2
T7
i
T8
—— ——— RuN
,| | T8
| I
RUNNING FLA —3 FLA RATING
STARTING FLA—3= FLA RATING 2
*
41
L 120 VAC M 24 VvDC
RELAY1  START Kla . s
l_D—{::|— .’_q, RLYA
g5 & 44 BTATUS
RELAY 2 RUN Kza
| M2 v
7T g 45 STATUS
STARTER RLYA— 3 RELAY 1 IN1T —3 RLYA STATUS
STARTER RLYB—» RELAY 2 IN2 — 3 RLYB STATUS

FIGURE 6.20 Two-Winding-Starter Connection.
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6.15 PARTIDOR AUTOTRANSFORMADOR DE
TRANSICION CERRADA

Secuencia: Figura6.7

Conexion: Figura 6.22

Corriente de transferencia: Disponible

PARTIDA1 o PARTIDA?2 inicia la secuencia. El
Partidor RLYC se activa para cerrar € contactor neutral
(K3) en € autotransformador. El Partidor RLYB se
activa para cerrar €l contactor principal del
autotransformador (K2) después de la Demora de
Etapal. El Partidor RLYC se desactiva para abrir €l
contactor neutral del autotransformador después de la
Demora de Etapa2, y el Partidor RLYA se activa para
cerrar €l contactor principal del motor (K1) después de
la Demora de Etapa3. Las demoras de Etapal y Etapa3
son tiempos de transferencia del contactor y se deberian
programar en un rango de 0.1 a 0.5 segundos.

6.16 PARTIDOR WYE-DELTA DE TRANSICION
CERRADA

Péagina 6-11
Revision 2

Secuencia: Figura 6.8

Conexion: Figura 6.23

Corriente de transferencia: Disponible

PARTIDAL o PARTIDAZ iniciala secuencia de partida.
El Partidor RLYC se activa para cerrar € contactor
neutral (K3). El Partidor RLYB se activa para cerrar €l
contactor wye (K2) después de la Demora de Etapal. El
Partidor RLYD se activa para cerrar el contactor resistor
(K4) después de la Demora de Etapa2. Esto es seguido
por la re-activacion del Partidor RLYC, activacion del
Partidor RLYA y la desactivacion del Partidor RLYD,
todos desplegados por la Demora de Etapal. Ubiquelos
transformadores de corriente en la parte lateral del
partidor. Programe la Clasificacion FLA ala corriente de
carga completa delta y la Clasificacion 2 FLA a la
corriente de carga completa wye. La demora de la
Etapal es € tiempo de transferencia del contactor y se
deberia programar en un rango de 0.1 a 0.5 segundos.
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A [ 1 T
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T 1.0
gc o | T3
T I
K1 K3
|—-°|_ T TS
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|!| l 4
11 =
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|_o_| -rrﬂ\'- |_0Ih1 FLY#,
1 5 |_CE: "‘E.l; '_| STATUS
KZa
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|_o RLYE
"_?_H_ﬁ @ — 5 STaTUs
RELAY 3 K8
- S e,
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T3 T1
6
T5 14
T2
TERT
T3 T4
TS T2

142

43

DELTA FLA— FLA RATING
WYE FLA —3=FLA RATING 2
STARTER RLYA—» RELAY 1
STARTER RLYB—» RELAY 2
STARTER RLYC—» RELAY 3
IN1—® RLYA STATUS
IM2—= RLYE STATUS
[M3— RLYT STATUS

FIGUEE 6.21 Wrye-Delta Open-Transition-Starter Connection.
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FIGURE 6.22 Autotransformer Closed-Transition-Starter Connection.
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FIGURE 6.23 Wye-Delta Closed-Transition-Starter Connection.
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7. TEORIA DE OPERACION

7.1 ALGORITMOSDE SENAL DE PROCESO
Lafrecuencia de muestradel MPS esvariable. Se puede
programar para aplicaciones de 50 Hz, 60 Hz o de
frecuencia variable. Para una aplicacion de velocidad
gustable (ASD), una sdlida de de velocidad o de
frecuencia del ASD se puede conectar a la entrada de 4-
20 mA para sincronizar e rango de muestra a la
frecuencia de sdlida del ASD. Esto mantiene
mediciones adecuadas para los componentes de poder y
secuencia. El rango de muestra es de dieciséis muestras
por ciclo de la frecuencia fundamental. Un agoritmo
Discrete-Fourier-Transform (DFT) se usa para obtener
los componentes de frecuencia fundamental de las
formas de onda de corriente y voltge. Estos
componentes se usan para obtener |os componentes de
secuencia positiva y negativa. Los valores redes del
RMS de las lineas de corriente se calculan para ser
usados por €l algoritmo del modelo térmico. Los valores
RMS incluyen hasta el 8° arménico. Todos los valores
calculados se actudizan en la frecuencia de muestreo
para acanzar una respuesta répida para condiciones de
fala Los vadores RMS de los componentes
fundamentales de corriente y voltaje se despliegan. El
MPS usa €l voltgje de entrada (VA) para medicion de
frecuencia. El voltge de entrada debe estar por encima
de 30 Vac y se usa un intervalo de dieciséis ciclos para
determinar la frecuencia. La proteccion de frecuencia se
inhibe cuando €l sistema de voltaje es menor a 50% de la
programacion del Sstema de Voltaje.

7.2 ALGORITMO DE PODER
El Poder aparente (S) se calcula:

jQPS+=
El Poder rea (P) se determina de los componentes de

faseinternade |l y V, y poder reactivo (Q) se determina
de los componentes de | en relacion a V. El factor de
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poder eslamagnitud del radio de PaS. Laconexién PT
asume voltajes balanceados para calculos de poder. Los
calculos de poder para las otras conexiones son validos
tanto para la condicion balanceada como no balanceada.
En todos los casos, los célcul os de poder usan el método
de dos mediciones de watt y asume cargas de tres cables.

La convencion | EEE se usa para despliegue de poder:
+Watts, +Vars, -PF (Lag) Watts de importacion,
Vars de importacion

+Watts, -Vars, +PF (Lead) Watts de importacion,
Vars de exportacion

-Watts, -Vars, -PF (Lag) Watts de exportacion,

Vars de exportacion

-Watts, +Vars, +PF (Lead) Watts de exportacion,
Vars de importacion

7.3 OPERADOR DE INTERFASE (MPS-OPI)

El OPI es un elemento terminal usado para comunicar
con e MPS-CTU. Todos los puntos de programacion,
los paréametros de operacion y los menUs se archivan en
MPS-CTU. El OPI contiene un microprocesador usado
para comunicar con el MPS-CTU, leer interruptores y
realizar funciones de despliegue. En sistemas de OPI
mdiltiples, todos los OPI despliegan la misma
informacion. Los interruptores en cualquier OPI serén
procesados por el MPS-CTU.

7.4MODULO RTD (MPS-RTD)

El médulo RTD contiene un microprocesador, un
convertidor A/D y un multiplex andlogo usados para
medir hasta ocho RTD. El circuito de medicion del
RTD se aisla de lared Médulo I/0O. Los ocho RTD se
escanean cada tres segundos. La aineaciéon del RTD, la
deteccion de abierto/corto circuito y la compensacion de
plomo las realiza el médulo RTD. Latemperatura RTD
se envia al MPS-CTU donde ocurre el monitoreo de la
temperatura.
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8. INTERFASE DE COMPUTADOR PERSONAL
8.1 ACTUALIZACION DE MEMORIA FLASH

El programa de control parael MPS-CTU esta archivado
en la memoria flash. Esto permite que se redlicen
actualizaciones de campo a través de la conexién de
comunicaciones del moédulo /0. Se necesita lo
siguiente:

 Lainstalacion de un PC Windows[] con un programa
SE-Flash. Los programas estdn disponibles en
www.startco.ca.

» Un convertidor RS-232/RS-485 que operard a 57600
baud.

Use e convertidor de Puerto en Serie SE-485-PP
Startco.

 Un archivo conteniendo €l cédigo MPS (archivo .s19).
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8.2 SE-COMM-MPS

El SE-Comm-MPS es un programa basado en Windows
usado para accesar funciones de MPS con un
computador personal (PC) y un convertidor en serie
como por gjemplo SE-485-PP. Use el SE-Comm-MPS
para programar un MPS ya sea cambiando los puntos de
programacion individuales o bajando los archivos de
puntos de programacion. Los puntos de programacion
del MPS existente se pueden transferir @ PC. Los
valores medidos se pueden ver simultaneamente y el
motor se puede controlar con el computador. Las curvas
de proteccion se pueden plotear y exportar. El SE-
Comm-MPS extiende la capacidad de archivo de registro
de eventos a los archivos a medida que van siendo
registrados por e MPS. El SE-Comm-MPS estd
disponible en www.startco.ca.
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9. ESPECIFICACIONES
TECNICAS

Unidad de Control (MPS-CTU):
Suministro

Tiempo de potencia
Ride-Through Time
24-Vdc Fuente (1)
Mediciones AC

Frecuencia fundamental

Entradas de corriente de fase: (2)
Rango

Exactitud: (3)

I<lp

I>1p

Carga

Exactitud no balanceada
Voltaje modo comun
Resistenciatérmica:
Continuo

1-Segundo

Entradade fuga atierra
Rango

Exactitud (3)
Carga

Voltaje de modo comuin
Resistenciatérmica:

Continuo

1-Segundo

Entradas de voltgje de fase: (4, 5)
Entrada nominal

Resistencia de entrada
Rango

Exactitud: (3)

V <Vp

V >Vp

Exactitud no balanceada
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25VA, 65a265Vac,

40 a 400 Hz, factor de
poder corregido 25 W,
80a275Vdc

800 msa 120 Vac

100 ms minimo

100 mA maximo

True RMSy DFT.

16 muestras/ciclo
Componentes de
secuencia  positiva y
negativa del
fundamental.

50, 60 Hz, 0 ASD (10 a
70 Hz sync via4-20 mA
Sefid de ASD)

18 x Transformador de
corriente de clasificacion
primaria (Ip)

1%Ip

1% Lectura
<0.01Q

0.01 pu

120 Vac maximo

5 x CT Clasificacién
80 x CT Clasificacién

1.5 x Transformador de
corriente de fuga a tierra
de clasificacion primaria
(1e)

1%le

< 0.01 Q (entradasl-A y
5-A)

120 Vac méximo

5 x CT Clasificacién
80 x CT Clasificacion

30 a 600 Vac linea a
linea

3.4MQ

14 x PT-Clasificacion
primaria (Vp)

1% Vp
1% Lectura
0.01 pu

Frecuencia de medicion:
Rango

Exactitud

PTC-Entrada de
térmica: (1)
Resistenciafria

Nivel de disparo

Sensor de corriente
4-20 mA Entrada andloga
Entradade carga

Modo comun

Voltaje (6)

4-20 mA Salida analéga: (1)
Carga

Rango

Tacémetro de entrada: (7)
Tipo

resistencia

Pulsos por revolucion

Frecuencia de pulsos

Exactitud

Exactitud de medidor de tiempo de
demora: (8)

Demora minima

Demora méxima

Tiempo de parada del controlador
de partida:

Entradadigital

OPI

Red

Relés de contacto (Relés 1y 2):
Configuracion

CSA/UL Clasificacion de contacto
Clasificaciones de contacto
suplementarios:
Fabricacién/transporte

Interruptor

dc

Sujeto amaximos de 8 A 'y 250 V
(ac o dc).
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5al100 Hz
0.05Hz

1500 Q méaximo a 20°C
2800 Q + 100 Q
2 MA maximo

100 Q
+5Vdc

500 © méaximo
0a25mA

Captacion activa, 24-V
sdida l6gica,
suministro,salida  PNP
TURCK
Bi1.5-EG08-AP6X -
V1131 o equivalente
1a100

10 Hz a10 kHz

1%

Punto de programacion —
10%

Punto de programacion
+35ms

30a80ms
70 2200 ms
30 a80 ms minimo

N.O. (FormaA)
8 A resistivo 250 Vac,
5 A resistivo 30 Vdc

30A (029

75 W resistivo,

35 W inductivo (L/R =
0.04)

2000 VA resistivo,

1500 VA inductivo
(PF=0.4)
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Relés de contacto (Relés 3y 4):
Configuracion
CSA/UL Clasificacién de contacto

Clasificacion de contactos
suplementarios:
Faboricacion/transporte
Interruptor:

dc

Sujeto améximosde 8 A 'y 250 V
(ac o dc).

Salida de estado sdlido (Relé 5):
Configuracion

Clasificacion

En resistencia

Entradas digitales: (1)

Rango nominal

Encendido garantizado
Apagado garantizado

IRIG-B:

Formato

IRIG-B122

Amplitud

Impedancia

Radio

1/0 Médulo deinterfase (OPI y
RTD):

Madulo de suministro (1)
Configuracion

Largo bus
Cable

Comunicaciones de red estandar:
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N.O.y N.C. (FormaC)
8 A resistivo 250 Vac,
8 A resistivo 30 Vdc

20A (029

50 W resistivo,

25 W inductivo (L/R =
0.04)

2000 VA resistivo,
1500 VA inductivo
(PF=0.4)

N.O. (FormaA)
100 mA, 250V (ac o dc)
30 Q maximo

242120V (acodc),
5mA

12Vdca3mA, 20 Vaca
3mA

3Vdca2mA, 25Vaca
0.3mA

Amplitud modulada

1a10Vpp
10 kQ
31la61l

24 Vdc, 400 mA méaximo
RS-485, 2 wire multi-
drop

1.2 km (4000 ft) méximo
Belden 3124A o
equivaente

Configuracion

Clasificacion Baud

Protocolos

Aidacion

Largo bus

Reloj detiempo real y RAM No
Volétil:

Retencion de apagado de poder
Vidaltil de labateria

Peso de embarque

PWB Revestimiento conformante
UL QMJU2 reconocido

Medio ambiente:

Temperatura de operacién
Temperatura de almacengje
Humedad

Resistenciatérmica

Certificacion

Operador de Interfase (MPS-OPI):

Suministro (1)

Tipo de despliegue

Fluorescente a vacio

Peso de embarque

PWB Revestimiento conformante

Medio ambiente:
Temperatura de operacién
Temperatura de almacengje
Humedad

Resistencia térmica

Certificacion
Ubicacién peligrosa Certificacion
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RS-485, 2 wire multi-
drop

19.2 kB maximo
Modbus RTU y A-B DF1
120Vac

1.2 km (4000 ft) méximo

7 aflosa20°C

> 50 aflosa 20°C

2.0kg (4.41b)
MIL-1-46058 calificado

-40 a60°C

-55a80°C

85% No condensada
ANSI/IEEE C37.90.1-
1989

(Oscilacién momentanea
y répida)

CSA, Canaday USA

20 a30 Vdc, 80 mA
4 x 20 alfanumérico

0.6 kg (1.31b)
MIL-1-46058 calificado
UL QMJU2 reconocido

-40 a60°C

-55a80°C

85% No condensada
ANSI/IEEE C37.90.1-
1989

(Oscilacién momentanea
y répida)

CSA, Canaday USA
Clasel Zona2 Ex nA |l
T6



EEEN  Startco Engineering Ltd.

.. .- MPS- Sistema de Proteccién del Motor

Médulo RTD (MPS-RTD):

Suministro (1) 23a26 Vdc, 90 mA
Configuracion 8 RTD’s, 3 cable
TiposRTD Pt100, Ni100, Ni120, Cul0

-40 a 200°C, con deteccion
de aperturay corto circuito

Rango de medicion

Sensor de corriente 10 mA

Compensacién de plomo 25 Q maximo

Exactitud 3°C

Peso de embarque 0.4 kg (0.9 1b)

PWB Revestimiento MIL-1-46058 calificado
conformante UL QMJU2 reconocido

Medio ambiente:

Temperatura de operacion -40 a60°C
Temperatura de almacengje -55a80°C
Humedad 85% No condensada

ANSI/IEEE C37.90.1-1989
(Oscilacion momentanea 'y
rapida)

Resistencia térmica

Certificacion CSA, Canaday USA
Ubicacién peligrosa Clasel Zona2 ExnA Il T6
Certificacion
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NOTAS:

(1) El suministro del modulo 1/0O (termina 56), € PTC
(terminal 54), AN SALIDA (terminal 40) y suministro de
24-Vdc (terminal 42) serefieren al mismo comdn.

(2) El umbral de corriente es de 5% de la programacion FLA.
Las lecturas de poder no se despliegan para corrientes por
debagjo de este umbra. Para mantener una exactitud
especifica, se deberian seleccionar transformadores de
corriente de fase con una clasificacion primaria entre 100%
y 300% de la corriente de carga completa del motor.

(3) Laexactitud del transformador no esta incluida.

(4 El voltae no baanceado no se despliega para niveles
voltajes de secuencia positiva por debajo de 20% de la
programacion del sistema de voltaje.

(5) Conexion directa para sistemas de voltge hasta 600 Vac
lineaalinea.

(6) Voltaje de modo comun relativo aterminal 3 CTU.
(7) Referido a COM.

(8) También vealas Tablas5.1y 5.2
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Esta pagina se ha dejado en blanco intencional mente
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APENDICE A
MAPA DE MENU DE M PS-OPI

MENU PRINCIPAL

MEDICION ’
- * {METERING Confinuad)
I C ORREIENTE I_) TEMFERATURS ETD |
[l Surmmary (Mmiiin) ’
Iy Sitavior
I Baaring
INo BALANCEADA (1) |_>. Load
= RTD Moduls 1 o3
|+ Gacuence RIDH 8
e RTD kdentfication
Un balance Functh
IF'T.T A 4 TIERFA - TompJ/Messages
Ay IJ
' I | O STATUSE [ —
Icp.mcu:-p.]:- TERMIC A |_> Prdng Input
Unad Pt | Digial Input Staiea
Trand Mt Y Output Relary Siales
Ryt Time Fs'mno DESETEMA | =
Trp Tima
Inhibkt Time w
| vorraE - Motor Siats
| Motor Spesd
ESTAD O COMUMIC AL,

MNotas:

(1) Lista indica disparos y alarmas posibles.

[2) Pegquiere de passurord

(@ Lista no calza con el orden del menu MES
OFL

[ Se requiere passwrord ¥ el punto de
programaciin estl cerrade ouande funeiona el
motor,

Leyenda

() Impreso rumérico

) Ingpese string

[E/L) Habilindo/Treshabilindo

[&C'T) Seleccione accidn Mo dispare o alavma,
Disparo; Alarma, Disparo y Alarmma

(T&) Arcidndispare; Deshabilibde, Disparad;
Disparod

(48] Arcidn alarma, Deshabilitado; Alarmal,
Alarmas, Alavinad.
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MESSAGES |

TRIP AND Al.mm“-‘l—>

Yy

Owasmumst Tip
Aupe Overcurment Trp
Ovarload TripfAdarm
Earth-Faulk Trip/Alam
| Unbalance TrpdAlam

W Unbakewa Tapiibkam

Jarn TeipdAlamn

Undarcumsnt Trip/Aberm

Ml H.ﬂhm
Linceruatings Trip/Alsrm

| Anulog High Tripfklerm |
Analog Low Trip/Alam
PTG TripiAlamm

Phess Loss Trp {] and ¥}
Phasa Reavorsa {1 and V)
Undarapecd TAp

Ralay Stos Trip

| Digll Input 1 4 7 TAp
RID M1 10 3 318 Trip

RTD M1 1o 3 #1-8 Alarm

RTO M1 0 3 Comm. Trp

RT0D M1 19 3 Comm. Alammy

RTL Saneor TripdAlarm
Start Tima THp

Dinplay Comm. Trip
Therrmal Lockout Alarm

MY RAM Ermror
AD Btatus Emor

Tip Causad by STOP

Cormrn TrigdAlam

PF Maioring Trip/Alarm

STATUS NEBBAGER]—>

INx Stop Opan

1M Inberinek Opan
% Siart Inhibit

RTIMPTL Disabied

* (MESSAGES Continumd)

EVENT RECORD

Y

Ascord Mumbers u
[1]:.Y:=1

DratesTia

Boumea: EtarThp

Trip: Trip Sourca

Currerta: L, 1, L. 3L
Ha . .

[Ansiogin

| Voitnge Unbalanos

Curmrprt Unbalmnos

Start Time

Lipnd Pt %

RTD |MI"I iy

STATISTICS |

Pagina A-2
Revisién 2

Baclapin Timer On

¥ MEsSAGES Continued)
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[ Trp Counters —
Owamurma | DigHal Inparis 1 ko 7
Aunc. Charmasmant RTD M M 1o #8
Ovariond RTD bk #1 1o P
Earth Faul RTD M3 #1 28
1 LI el el Ny LA
W Uikl PTG Tompomiure
Jam RTT Meadule Comm
Linderaument ATD Sormor
Ovonoliago Sterter Ssquanos
Undervolings ORI
Arming High Siop
Analog Low Comm
Phesa Loas lend V] || PF Maotoring
Phasa Reverss (1 end ¥} | | Uit Lsnay
Linc srapised Orvririguesnmy

v Comaetor Stahs
[[Running Hours —
\ 4 | Hours |
EMERG Pt RESET | P
Reset Pt Memory  &|—
Re-anable —
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SETUP 4

otor

| ProTECTION P|P
| verload 13
Trip Action B [TA]
Mode] Typa i
MEMA Model
Y K-Factor Madel
K-Factor El— [x]
LR Current B [x]
LR Time Cold B [x]
LR Time Hot Bl [x]
Cooling Facior 2= [x]
1%t Start Inhibit 2i—= [EiD]
i Lockout Level 22 [x]
Alarm Action 2= [AA]
v Overoad Alarm 2> (x|
Cwarcurrant ;
Aux, Overcurrent
Trip Function E— [TF]
Trip Lewval Ei— [x]
Trip Delay 2 [x]
Earth Fault
Jam
Unbalance (1)
Unbalance (V)
Undercurrent
Cwvervoltage
Undervoltage
PF Quadrant 3
PF Quadrant 4
Undarfraguancy t
Owvarfraguancy
Trip Action P [TA]
Trip Level B [x]
Trip Delay I [x]
Alarm Action P [AA]
Alarm Level B [x]
v Alarm Delay B [x]
Phase Loss (I and V) t
Phase Reverse (1 and V)
Trip Actian E— [TA]
Alarm Action Hi— [AA]
¥ Trip and Alarm Delay™— [x]
I PTC Temperalure I ’
Trip Action Er— [TA]
Alarm Action P [Aa4]
' ¥ (SETUP Continued above)
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[SETUF Continued)

| RTD Temperature

12
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[RTD Modules 1103 | P

[RTD #1 to #8 | p
Name 1) [5]
]
Dizable
Pt100
Mi100
Mi120
¥ Cu D-
Function 2
Stator
Bearing
Load
v Ambient
Trip Temp,  “— []
¥ Alarm Temp., “'— [x]
RTD Sensor Eror E— [ACT]

HMC Enable/Disable )

—> [E/D]

HMC Maximum Bias'2)

= [x]

¥ HME Minimum Rias 2 [x]
| Underspeed | }
Trip Action > [TA]
Spoeeds 110 3 = [x]
Times 110 3 = [x]

Y

SYSTEM RATINGS

4

CT Primary B [x)
EF-CT Primary B [x]
System Voliage B [x]
Input Velizge B [x]
' Connection |
Mo VW Connaction
1 PT line<line
2 PT line<ling
¥ 3 PT kn/Direct
FLA Rating > [x]
Frequency >
50 Hz
¥ 60 Hz
Syne, Speed EF— [x]
Servica Faclor B [x]
FLA Rating 2 EF— [x]
Run-Mode Delay 2 [x]

Y (SETUF Confinued an naxt page)
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* [SETUP Continued) +(s.=.1'u= Conlinuad)
STARTER | DIQITAL INPUTS | D
[ Starter W Inputs 1 0 7
Protection Only | Function
Ful Yeitage Mon-Reversing Nene
Ad] Spoad Ditva Start!
Sofl Start Start?
Full Voliagh Rewmaging | Step
Twts Spead Reslry {A,5.C,D) Status
Reactor/Rashwinr
n Inleriock
Sl Trip1 {with Dalwy)
ReastorRahsor -
Open Tranakion
Slip Ring Loosl Select
Sofl Sierter with Bypaes Local Start1
Pert Winding Local Start?
Double Detla 2\Nirs Start
ALtniransformar ¥ 2-¥Wire Start2
Two Winding Bypass Delay E;lz x]
E‘:ﬂ%h 4 Trlp Dality ad [x]
Daitn | Tachomsinr
Trarslian EnabiaTHeabhs — [ED]
\ 4 Pulsis Par Rary. — ¥
RELAY OUTPUT |0
105 | p
Function &—
Mong Sequance
RELCD) Pt Start
Trip 1 Inhibit
Alammi Morw
Trip2 Walchdog |
Inbsdeck | Trpa
Local Alarm2
Cumsnt Alamia
| —MM“ e | 111 Fulse
| Mode W—
Fal Safa
v Non Fall 8afs
| Ry Pubsa Tene M

Y (SETUP Continusd above} Y (SETUR Continued on next page)
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& [SETUP Continued}

ANALOG INPUT

420

S

Unbalanca (I}

Porasar Faciar

Ryal Ponwer

Raacthve Powsr

Ppparat Powsr
Zam

¥ Ful Scale

Foro Calbrate
Full Scakes Callbrabs

Ix
]

7 (SETUF Comtinusd abmwe)
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A J
RTD Modules

Ramula Esiscl | [E/D]

0PI Saisot — [ED]

Loosl Select [ [E/D]
1 2

Totel Modules P>

}

| Nono/OneTwo Thres |

ATD-Moalube-Exrer Thip Aation [TAl

Y

RTE:-Mcxdale- Exrr Almam [AN]

| Mtwk Gorimrim.

12

| Mabwork

T &

Mone

A-B DF1
Mook T
Anyhus
DwvicaNast

ID > [a]

| Baud Rata

&—

1.2 44, 473.510.2 kbpw!
D 2D NZE0DME00K

|E|'mr{‘.hl=k

&

Not Selecisd

CREC Chack

v BCL Chank

Nobwork-Exmor Trip Acton']

— [TA]
mmﬁmhmmF;+MM

User Registers &)

v (GETUP Continued on nexd page)
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* (SETUP Confinued)

SYSTEM ConFiG.| P

Syslam Name 2 [s]
Change Password = [s]
Clock Settings @
RTC DalalTime i)
IRIG Offsst (hi y
IRIG Offset {min) ¥

111

| Password Time Out W [x]

I Maintenance I ’
Clear Event Records™)
Clear Eneragy Values™)
Clear Trip Records ™)
Clear Run Hours
Load Defaults
Unlock Local
Restart MPS-CTU ¥
Firmware Version
'+ | Varsion
| Serial Number

| Serial Mumber

|

TUTTTITTT]

k| &
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[x]
[x]
[x]

[YIN]
[YIN]
[¥IN]
[YIN]
[YIN]
[YIN]
[YIN]
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APENDICE B
REGISTRO PROGRAMACION MPS
MOLOT .. MPS SIN ..ot Fecha.......ccocooeviiiiiiicie,
PARAMETROSY PROGRAMACIONES | Min. Defecto Méax. | Unidad Seleccién de programa
Clasificaciones de sistema
Transformador de corriente primario (Ip) 1 100.00 5000 A
Transformador de corriente primario EF (Ic) 1 5.00 5000 A
Sistema de voltgje 12 0.60 25 KV
Entrada de voltgje .06 0.12 .6 KV
Conexién de entrada de voltaje Ninguno O ninguno O 2PT
O 1PT O 3PT/directo
Corriente carga total 1 100.00 5000 A
Frecuencia 60 Hz 050 060
Velocidad sincronizada 10 1800.00 10K rpm
Factor de servicio 1 1.00 1.25 pu
Clasificacion 2 FLA 1 100.00 5000 A
Demora modo funcién 5 10.00 60 s
Entradas digitales Veatabla 4.2 Definicion entrada de funcion
Entrada 1: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demoradisparo .01 0.10 100 S
Entrada 2: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass .5 5.00 100 S
Demoradisparo .01 0.10 100 S
Entrada 3: Funcién No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demora disparo .01 0.10 100 S
Entrada 4: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demoradisparo .01 0.10 100 S
Entrada 5: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demora disparo .01 0.10 100 S
Entrada 6: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demora disparo .01 0.10 100 S
Entrada 7: Funcion No usada
Partida bypass Deshabilitada O habilitada O deshabilitada
Demora bypass 5 5.00 100 S
Demoradisparo .01 0.10 100 S
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PARAMETROSY PROGRAMACIONES | Min. Defecto Méax. | Unidad Seleccién de programa
Tacémetro Deshabilitado O habilitada | O deshabilitada
Sdidas de Relé Veatabla4.1 definicion de funcién de salida
Relé 1: Funcion Ninguna
Modo Seguro contra Oseguro  contra| Ono seguro contra
fala fala fdla
Relé 2: Funcion Ninguna
Modo Seguro contra Oseguro  contra| Ono seguro contra
fala fala fdla
Relé 3: Funcion Ninguna
Modo Seguro contra Oseguro  contra| Ono seguro contra
fala fala fdla
Relé 4: Funcion Ninguna
Modo Seguro contra Oseguro  contra| Ono seguro contra
fala fala fdla
Relé 5: Funcion Ninguna
Modo Seguro contra Oseguro  contra| Ono seguro contra
fala fala fdla
Entrada Andloga
Tipo de entrada 4-20 Deshabilitado O Deshabilitado Osincronizado  a
ASD
O genérico Ovelocidad de
motor
Programacion genérica 4-20
Alto nivel de disparo A 16.00 20 mA
Bajo nivel de disparo A 7.00 20 mA
Demora de disparo .01 5.00 100 S
Alto nivel de alarma A 14.00 20 mA
Bagjo nivel dealarma A 9.00 20 mA
Demorade alarma A 1.00 100 S
Programacion sincronizada ASD
Frecuencia4-mA 0 10.00 70 Hz
Frecuencia 20 mA 0 60.00 70 Hz
Programacion de velocidad
Porcentaje velocidad 4-mA 0 10.00 100 %
Porcentaje velocidad 20-mA 0 100.00 100 %
Salidaandoga
Parametro de salida Fase de Veatabla 4.3 Definicion de pardmetro de salida
corriente andoga
Calibre cero Calibrado en
fébrica
Calibre escalatotal Calibrado en
fébrica
Display OPI
Disparo perdido OPI Disparo 1 O deshabilitado Odisparo 1
Odisparo 2 Odisparo 3
Numero de OPI 1 O1 )
02
Intensidad 100 % 025 a7s
050 0100
Seleccione control OPI
Seleccién remota Habilitada O habilitada O deshabilitada
Seleccién OPI Habilitada O habilitada O deshabilitada
Seleccion local Habilitada O habilitada O deshabilitada
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PARAMETROS Y PROGRAMACIONES | Min. Defecto Méx. | Unidad Seleccién de programa
Modulos RTD
Total modulos 0 0o 02
01 03
Accion de disparo de error médulo RTD Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3
Accion de alarmade error médulo RTD Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3
Comunicaciones en red
Tipo dered Modbus OINinguno O DeviceNet
OAllen-Bradley | O Anybus
O Modbus
Red ID 0 254 255
Clasificacion Baud 9.6 kbps [(O1.2 9.6 COODN125
024 0192 CIDN250
04.8 DN500
Verificacion de error No seleccionado ONo seleccionado | I BCC
O CRC
Accion de disparo de error de red Deshabilitado O Deshabilitado ODisparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3
Accion de aarmade error de red Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3
Nombre del sistema Startco MPS
Cambio de password 1111
Timeout de password 1 10.00 60 min.
Revisién de firmware Vea Proteccion Config. sistema | Mantencion
PARTE II: PARAMETROS DE PARTIDOR
PROGRAMACIONES Min. | Defecto | Mé&x. | Unidad Seleccién de programa
Tipo de partidor Slo proteccion
Tiempo de partida A 20.00 500 S
Demora estado 1
Demora estado 12
Demora estado 3
Timer de giro posterior Deshabilitado O Habilitado O Deshabilitado
Demora de giro posterior A 5.00 100 S
Grupo remoto
Entradas digitales Habilitado O Habilitado O Deshabilitado
REd Habilitado O Habilitado O Deshabilitado
OPI Habilitado O Habilitado O Deshabilitado
Transferencia Tiempo
Tipo Tipo O Tiempo O Corriente
Nivel 1.0 1.25 3.0 FLA
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Sobrecarga

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Tipo de modelo NEMA ONEMA O Factor K

Factor K 1 6.00 10

Corriente rotor cerrado 15 6.00 10 x FLA

Tiempo de rotor en frio cerrado 10 10.00 100 S

Tiempo de rotor en caliente cerrado 0 5.00 100 S

Factor de enfriamiento .10 2.00 10

Inhibicién partida 1%t Deshabilitado O Habilitado O Deshabilitado

Nivel de cierre térmico 1%t 10 0.30 .90 pu

(Por unidad basado en 100% 1%)

Accién de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Alarma de sobrecarga .50 1.00 1 pu

Sobre corriente

Accidn de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 1 10.00 15 xIp

(Ip es clasificacion de fase de transformador

de corriente primario)

Demora de disparo 0 0.10 10 S

Sobre corriente auxiliar

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 1 10.00 10 xIp

(Ip es clasificacion de fase de transformador

de corriente primario)

Demora de disparo 0 0.05 10 S

Fugaatierra

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo .05 0.40 1 xlc

(le es clasificacion de fase de transformador

de corriente primario)

Demora de disparo 0 0.25 100 S

Accién de dlarma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Nivel de alarma .05 0.20 1 xle

Demorade darma 0 1.00 100 S

Atascamiento

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 1 6.00 10 x FLA

Demora de disparo 1 5.00 100 S

Accién de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
SAlarma?2 SAlarma3

Nivel deaarma 1 3.00 10 X FLA

Demora de disparo 1 5.00 100 S
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(1) no balanceado

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo .05 0.25 1 pu

(Por unidad basadaen 1./1,)

Demora de disparo 1 15.00 100 S

Accién de dlarma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Demora de disparo 1 10.00 100 S

Pérdida de fase (1)

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Demora de pérdida de fase 1 5.00 100 S

Fasereversa(l)

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Accién de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
SAlarma?2 SAlarma3

Fase disparo en reversa demorade alarma 1 2.00 100 S

(V) no balanceado

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo .05 0.10 1 pu

(Por unidad basadaen V,/V )

Demora de disparo 1 15.00 100 S

Accion de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Nivel de alarma .05 0.05 1 pu

Demora de alarma 1 10.00 100 s

Pérdidade fase (V)

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Demora pérdida de fase 1 5.00 100 s

Fase en reversa (V)

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Accion de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Disparo en fase reversay demora de alarma 1 2.00 100 S

Baja corriente

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo A 0.50 1 x FLA

Demora de disparo 1 10.00 100 S

Accién de dlarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
SAlarma?2 SAlarma3

Nivel deaarma A 0.80 1 X FLA

Demorade darma 1 20.00 100 S
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PF Cuadrante 4

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 5 0.80 1

Demora de disparo A 5.00 500 S

Accion de alarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma 2 OAlarma 3

Nivel de alarma 5 0.90 1

Demorade alarma A 10.00 500 S

PF Cuadrante 3

Accion de disparo Deshabilitado O Deshabilitado ODisparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo .5 0.80 1

Demora de disparo A 5.00 500 S

Accion de alarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma 2 OAlarma 3

Nivel de darma .5 0.90 1

Demorade alarma A1 10.00 500 S

Bagjafrecuencia

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 30 45 80 Hz

Demora de disparo 0.5 5 500 S

Accion de alarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma2 OAlarma3

Nivel de alarma 30 48 80 Hz

Demorade alarma 0.5 1 500 S

Sobre frecuencia

Accidn de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo 30 65 80 Hz

Demora de disparo 0.5 5 500 S

Accion de alarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma 2 OAlarma 3

Nivel de darma 30 62 80 Hz

Demorade alarma 0.5 1 500 S

Temperatura PTC

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Accion de alarma Deshabilitado O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma2 OAlarma3

Accion de disparo de error de sensor de RTD Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Accion de alarma de error de sensor de RTD Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma 2 OAlarma 3
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Compensacién de motor en caliente Deshabilitado O Habilitado O Deshabilitado
HMC Bias maximo 40 150.00 200 °C
HMC Bisa minimo 40 40.00 200 °C
Fallaen la aceleracion — Bgja velocidad
Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Velocidad 1 (Porcentgje veloc. Sincronizada) 1 30 100 %SS

Tiempo 1 1 5.00 1000 S

Velocidad 2 1 60.00 100 %SS

Tiempo 2 1 5.00 1000 s

Velocidad 3 1 90.00 100 %SS

Tiempo 10 1 15.00 1000 s

Sobre voltaje

Accién de disparo Disparo 1 O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo (Vp es entrada de voltaje) 1 1.20 14 xVp

Demora de disparo 1 5.00 500 S

Accion de darma Alarmal O Deshabilitado OAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Nivel de alarma 1 1.10 14 xVp

Demorade darma 1 5.00 500 S

Bgjo voltge

Accién de disparo Deshabilitado O Deshabilitado O Disparo 1
O Disparo 2 O Disparo 3

Nivel de disparo .5 0.70 1 xVp

Demora de disparo 1 5.00 500 S

Accion de darma Deshabilitado O Deshabilitado SAlarmal
OAlarma?2 OAlarma3

Nivel de alarma 5 0.80 1 xVp

Demora de disparo 1 5. 500 S

TEMPERATURA RTD

Requiere médulo (s) RTD

RTD M1 #1

Nombre RTD Médulo 1 #1

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado ONi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M1 #2

Nombre RTD Médulo 1 #2

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado ONi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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RTD M1 #3

Nombre RTD Médulo 1 #3

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M1 #4

Nombre RTD Médulo 1 #4

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M1 #5

Nombre RTD Médulo 1 #5

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M1 #6

Nombre RTD Médulo 1 #6

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M1 #7

Nombre RTD Médulo 1 #7

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q Ocu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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RTD M1 #8

Nombre RTD Médulo 1 #7

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #1

Nombre RTD Médulo 2 #1

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #2

Nombre RTD Médulo 2 #2

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #3

Nombre RTD Médulo 2 #3

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #4

Nombre RTD Médulo 2 #4

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q Ocu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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RTD M2 #5

Nombre RTD Médulo 2 #5

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #6

Nombre RTD Médulo 2 #6

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #7

Nombre RTD Médulo 2 #6

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M2 #8

Nombre RTD Médulo 2 #6

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #1

Nombre RTD Médulo 3 #1

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q Ocu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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RTD M3 #2

Nombre RTD Médulo 3 #2

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #3

Nombre RTD Médulo 3 #3

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #4

Nombre RTD Médulo 3 #4

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #5

Nombre RTD Médulo 3#5

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q O cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #6

Nombre RTD Médulo 3 #6

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado OINi120Q
O Pt100Q Ocu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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RTD M3 #7

Nombre RTD Médulo 3 #7

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado CINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C

RTD M3 #8

Nombre RTD Médulo 3 #8

Tipo Deshabilitado O Deshabilitado CINi120Q
O Pt100Q O Cu10Q
CINi100Q

Funcion Estator O Estator OCarga
O Soporte O Ambiente

Disparo 40 130.00 200 °C

Alarma 40 110.00 200 °C
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APENDICE C
MPSPROTOCOLO MODBUS

C.1PROTOCOLO

El MPS implementa el protocolo Modbus® RTU como
estd descrito en la Guia de Referencia del Modbus
Dorado, Publicacion PI-MBUS-300 Rev. B.

El sistema de comunicaciones consiste de una matriz
Unica y hasta treinta y dos MPSCTU esclavos
conectados usando una red RS-485 de dos cables. S la
matriz no tiene un puerto RS-485, se necesita usar un
convertidor RS-232 a RS-485. El convertidor debe tener
un controlador de envio de informacién automético
(SD). El controlador SD no requiere lineas entrelazadas
yaque usa lalinea de informacion para controlar lalinea
de transmisién/recepcion en los transmisores y
receptores del RS-485.

S6lo la matriz puede iniciar una transaccion de mensaje.
Los mensges se pueden direccionar a esclavos
individuales o pueden ser mensges difundidos. Los
mensajes difundidos se pueden gjecutar en los esclavos
del MPS pero a diferencia de mensgjes direccionados
individualmente, los esclavos no generan una mensgje
de respuesta.

C.2 SINCRONIZACION DE MENSAJE

Se obtiene la sincronizacion del mensgje mediante la
deteccidn de una linea de comunicacién de marcha en
vacio. Se considera que la linea de comunicacion
marcha en vacio cuando no existe comunicacion por una
demora equivalente a 3.5 caracteres.

El primer bite recibido después de la deteccion de linea
de marcha en vacio se interpreta como € hite
direccionado del siguiente mensge. Los bites de
mensagje se deben transmitir en una corriente continua
hasta se haya enviado € mensge completo. Si existe
una demora de mas de 3.5 caracteres en €l mensgje, el
mensgj e es desechado.

Los mensgjes de respuesta del MPS se demoran en d
menos 3.5 caracteres de demora.

C.3VERIFICACION DE ERROR

El Modbus RTU usa una verificacion redundante de un
ciclo de 16 hites (CRC). El verificador de error incluye
todos los bhites de mensgjes, partiendo por € primer bite
direccionado.

Cuando se detecta un error CRC, e mensge es
desechado y no habra respuesta.

S la verificacion de CRC es correcta, pero la
informacion interna en el mensgje no lo es, e MPS
respondera con un cadigo de respuesta de excepcion.
Modicon Modbus® es una marca registrada de
Schneider Electric.
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C.4 CODIGOSDE FUNCION SOPORTADOS

El Protocolo Modbus del MPS soporta los siguientes
codigos de funcién:

» Lecturade registros sostenidos (Codigo Funcion 3)

» Lecturade registros de entrada (Codigo Funcion 4)

» Escriturade registro tnico (Codigo Funcion 6)

» Escriturade registros multiples (Codigo Funcion 16)

» Comando de instruccion (Cédigo Funcién 5).

Los cédigos funcion 3 y 4 redizan la misma funcion en
el MPS.

Los registros en e Modbus comienzan en e decimal
40001 y € registro de direccion genera para este registro
esO.

C4.1LAMINA DE APLICACION

Se usa el sistema headecimal. Los valores representados
usan la convencion “C”. Para hexadecimal, el valor Ox
precede.

C42 REGISTROS DE LECTURA DE
ENTRADA/REGISTROS SOSTENIDOS (CODIGO
04/03)

El primer bite del mensgje de lectura es la direccién
esclava. El segundo bite es el cédigo funcién. Los bites
tres y cuatro indican el registro de partida. Los
siguientes dos bites especifican el nimero de registros
de 16 bites a ser leidos. Los ultimos dos bites contienen
el codigo CRC para el mensgje.

TABLA C.1 REGISTROS DE LECTURA (CODIGO
04/03

BITEHEX | DESCRIPCION

Bite 1 Direccion esclava

Bite 2 Cadigo Funcién

Bite 3 Registro de Direccion MSB
Bite 4 Registro de Direccion LSB
Bite 5 Numero de Registros M SB
Bite 6 NUmero de Registros LSB
Bite 7 LSB CRC

Bite 8 MSB CRC

Los valores de dos bites del registro de partida y €
nimero de registros a ser leidos se transmiten con €l bite
de ato orden seguido por €l bite de bajo orden. El valor
CRC se envia con el LSB seguido por € MSB. El
mensgje siguiente obtendra el valor del registro 1
(Modbus 40002) del esclavo 1. Fijese que los registros
Modbus se numeran desde cero (40001 = cero, 40002 =
uno, etc.):

0x01 | 0x03 | 0x00 | 0x01 | 0x00 | 0x01 | OXD5 | OXCA
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El esclavo direccionado responde con su direcciéon y el
Cadigo Funcién 3, seguido por € campo de informacion.
El campo de informacion contiene una cuenta de 8 bite bite
y la informacion de 16 bites del esclavo. La cuenta bite
especifica el nimero de bites de lainformacion en el campo
de informacion. La informacion en e campo de
informacion consiste de una informacion de 16 bites
programadas de tal manera que el MSB es seguido por €
LSB.

C.43ESCRITURA A REGISTRO
El Codigo Funcién 6 6 16 se usa para hacer cambios en los
puntos de programacion.

C431 ESCRITURA DE REGISTRO UNICO
(CODIGO 6)

En la Tabla C.2 se muestra el formato del codigo de
funcién para escribir un registro Unico. El mensaje consiste
de ladireccion MPS seguido por e Cadigo Funcion 6 y dos
valores de 16 bites. El primer vaor de 16 bites especifica
el registro a ser modificado y € segundo vaor es la
informacion de 16 bites. Suponiendo que no han ocurrido
errores, e esclavo re-enviard el mensge origina a la
matriz. El mensaje de respuesta se devuelve solo después
gue el comando ha sido g ecutado por el MPS. El siguiente
mensaje programara € registro 3 a 300 en €l esclavo 5:
0x05 | 0x06 | 0x00 | 0x03 | 0x01 | 0x2C | 0x78 | 0x03

TABLA C.2 ESCRITURA DE REGISTRO UNICO
(CODIGO FUNCIO 6)

BITE HEX DESCRIPCION
Bite 1 Direccién Esclava
Bite 2 Cadigo Funcién

Bite3 Registro Direccién MSB
Bite4 Registro Direccion LSB

Bite 5 MSB de Informacion

Bite 6 LSB de Informacion

Bite 7 LSB deCRC

Bite 8 MSB de CRC
C.4.3.2 ESCRITURA DE REGISTROS MULTIPLES
(CODIGO 16)

El formato del cadigo de funcion de la Tabla C.3 se puede
usar pararegistros de escritura Unica o multiples.

TABLA C.3 ESCRITURA DE REGISTROS MULTIPLES

(CODIGO 16)
BITE # DESCRIPCION
Bite 1 Direccién Esclava
Bite2 Cadigo Funcion

Bite3 Registro Direccion MSB
Bite4 Registro Direccién LSB

Bite5 MSB de Cantidad
Bite 6 LSB de Cantidad
Bite 7 Cuenta Bite

- MSB de Informacion

- LSB de Informacion

- LSB deCRC
Biten MSB de CRC
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El MPS respondera con € la direccidén esclava, codigo
funciodn, registro de direccion, y la cantidad seguida por €l
codigo CRC paraun total de 8 hites.

C.4.4 COMANDO DE INSTRUCCION (CODIGO 5)

El Cédigo Funcion 5 Modbus (Force Single Cail) se usa
para emitir comandos a MPS. EnlaTablaC.4 seindicael
formato para € mensge y las acciones del codigo de
comando y e correspondiente niumero de bobina esta
indicado enla Tabla C.5.

TABLA C.4 FORMATO DE COMANDO CODIGO 5

BITE HEX DESCRIPCION
Bite 1 Direccion Esclava
Bite2 Cadigo Funcién

Bite3 MSB de Cadigo de Comando
Bite4 L SB de Cddigo de Comando

Bite5 Fijo a Oxff
Bite 6 Fijoa00
Bite 7 LSB de CRC
Bite 8 MSB de CRC

TABLA C.5 COMANDOS SOPORTADOS

CODIGO NUMERO | ACCION

COMANDO | BOBINA

0x0000 1 Parada

0x0001 2 PARTIDA1

0x0002 3 PARTIDA2

0x0003 4 Reprogramacion disparos

0x0004 5 Programacion tiempo real reloj

0x0005 6 Liberacién archivo de informacion
registrada

0x0006 7 Liberacién de conteo de disparos

0x0007 8 Liberacion de energia total

0x0008 9 Liberacién de horas corridas

0x0009 10 It Emergencia y reprogramacion
de disparo

0x000A 11 Seleccién de control local

0x000B 12 Des-seleccidn de control local

0x000C 13 Re-habilitacion de proteccion de
temperatura

Excepto por unadireccion de difusion, el esclavo devolvera
€l pagquete original alamatriz.

C.4.5 INSTRUCCIONES DE COMANDO USANDO
COMANDOSDE ESCRITURA

Para PLC que no soportan e Codigo Funcion 5, los
comandos del MPS se pueden emitir usando Registro Unico
de Escritura (Codigo 6) y Registro Mdltiple de Escritura
(Cédigo 16). Los comandos se escriben a Registro 6 del
MPS (Modbus registro 40007). Los comandos soportados
estdn indicados en la columna de CODIGO DE
COMANDO en la Tabla C.5. Cuando se usa € coédigo
funcion de Registro Mlltiple de Escritura, la escritura
deberia ser al Registro 6 Unico del MPS, el primer elemento
de informacién se interpretard como el codigo de comando
pero no se escribiran otros registros. Si € comando es
exitoso, el MPS devolvera un mensgj e de respuesta vélido.
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C.4.6 RESPUESTASDE EXCEPCION

El MPS soporta | as siguientes respuestas de excepcion:

« Error boundry (1) — Aplica a escrituras de valores de
32 bites. La palabra de ato orden se debe escribir
primero seguida por la escritura de una palabra de
bajo orden. Si no se sigue esta frecuencia, un Error
Boundry se devuelvey el valor no se archivard. Esto
no aplica en solicitudes de lectura.

 Error de Direccion (2) — Todos los accesos a registros
de comunicacion deben estar dentro del rango de
direccion o de lo contrario e cédigo de Error de
Direccion se devuelve.

» Error de Comando (3) — Este codigo de error se
devuelve s e codigo de comando no esta soportado.

e Codigo de Funcion llegal (4) — El codigo funcion
(Bite 2) no esta soportado.

El mensgje de excepcidn consiste de las direcciones
esclavas seguidas por la retransmision del cddigo de
funcién original. El cédigo de funcién tendra el bite més
significativo programado para indicar un error. El bite
de 8 bites siguiendo al cadigo de funcion es la excepcion
al codigo de respuesta. El CRC de 16 bites esta a final
del mensgje.

C.5 MPSBASE DE DATOS

El Apéndice E contiene el Registro Modbus en la Tabla
de Base de Datos de Comunicaciones. La tabla
comienza en e registro 0 (Modbus 40001) y cada
registro tiene un ancho de 16 hites. Los tipos “largo” y
“flotante” son valores de 32 bites. Para ambos tipos,
largo vy flotante, la palabra de bajo orden se transmite
primero seguida por la palabra de ato orden. Los
valores de palabras tienen el bite alto seguido por € bite
bajo. Los tipos flotantes, estan de acuerdo a |IEEE 754
Estandar de Punto de Flotacién. Todos los bites del tipo
largo y flotante se deben escribir usando un mensagje o
de lo contrario ocurrird un error. Esto no aplica a los
comandos de lectura.

C.5.1 REGISTROS DE INFORMACION

Solo se puede leer un registro de evento por vez. El
registro de la informacion es para € registro indicado
por e Selector del Registro. Para seleccionar un
registro, escriba € numero de registro al Selector de
Registro y entonces lea los valores en € registro. El
Registro de Cabecera apunta a siguiente registro
disponible. El Ultimo registro de evento capturado es a
Registro de Cabecera menos uno. Ambos valores,
Selector de Registro y Registro de Cabecera estan en €
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rango de 0 a 63. Los vaores fuera de este rango
seleccionaran registro 0.

C.5.2 ACCESO A INFORMACION DE DISENO
PARTICULAR

El acceso a la informacion se puede disefiar en forma
particular con los Registros Definidos para el Usuario y
los Registros de Informacion del Usuario.

Los Registros Definidos del Usuario estan ubicados en
lamemoria no vol&til y contienen el nimero de registros
de la informacion requerida.  Para acceder a la
informacion, lea los Registros de Informacion del
Usuario correspondientes.

El formato de la Informacion del Usuario es una funcién
del registro correspondiente ingresado en e érea de
Registro Definido del Usuario.

C.6 AGOTAMIENTO DE LA RED

El MPS se puede configurar para disparo o alarma en
una red con tiempo fijo usando men( Programacion |
Hardware | Comandos de Red. Los puntos de
programacion de Accion de Disparo Neto y la Accién de
Alarma Neta programan las acciones a ser tomadas
cuando se agota el tiempo. Para prevenir un
agotamiento de tiempo, un mensgje vélido, dirigido a
esclavo, se debe recibir en intervalos de tiempo menores
acinco segundos.

PRECAUCION: Programe €l protocolo a
Ninguno antes de seleccionar acciones de Error
de Red; luego seleccione el protocolo.

C.7 ESPECIFICACIONES

Interfase RS-485 aidado cable de
multi caida, medio duplex
Protocolo Modbus RTU
Clasificacion Baud 1.2a19.2 kB.
Formato bite 8 bites, sin paridad, un bite
de parada*
Ndmero de CTU maximo 32 unidades
conectados
Largo bus 1200 metros (4000 ft)
total .**

* Termina “-” es negativo en relacion aterminal “+”
paraun binario 1, estado (MARCA o APAGADO)
Terminal “-" en positivo en relacion aterminal “+" para
un binario 0 estado (ESPACIO 0 ENCENDIDO)

** Paralinea de largo excediendo 10 metros (30 ft),
150-Q se necesitan terminaciones en |os extremos de los
cables.



EEEN  Startco Engineering Ltd. Péagina C-4

.. .- MPS- Sistema de Proteccién del Motor Revision 2

Esta pagina ha sido dejada en blanco intencional mente.

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..



EEEN  Startco Engineering Ltd.

.. .- MPS- Sistema de Proteccién del Motor

Péagina D-1
Revision 2

APENDICE D
PROTOCOLO MPSA-B DF1

D.1PROTOCOLO

El Protocolo MPS A-B® esta basado en la
matriz/esclavo de medio duplex Allen- Bradley (A-B)
Protocolo de Informacion de Camino Troncal (DF1)
como esté descrito en el Boletin Allen-Bradley 1770-6.5
16 Octubre 1996. Esta publicacion esta disponible en la
paginaweb A-B en www.ab.com.

El sistema de comunicaciones consiste de una matriz
Unicay hastatreintay dos esclavos conectados a una red
de dos cables multi caida RS-485. Las Unidades de
Control del MPS son elementos esclavos en esta red.

Si la matriz no tiene un puerto RS-485, se necesita usar
un convertidor RS-232 a RS-485. El convertidor RS-
485 deberia tener un controlador de envio de
informacion automético (SD). El controlador SD no
necesita lineas de enlace ya que usa la linea de
informacion para controlar el transmisor RS-485.

El MPS soporta la Lectura/Escritura No Protegida y un
subconjunto de los comandos del Tipo Lectura y del
Tipo Escritura. La Lectura/Escritura No Protegida es e
comando més universal y estd soportado por
procesadores PLC-2. Los comandos Tipeados solo son
soportados por procesadores méas nuevos en la familia de
PLC-5/SLC.

Cada PLC tiene limitaciones cuando usan un comando
en particular. Determine el mejor comando a ser usado
para una aplicacion en particular.

El PLC-5y el SLC 5/04 soportan lecturay escritura para
archivos enteros (Tipo N) y archivos flotantes (Tipo F).
Considerando que los valores métricos del MPS son del
tipo flotante, estos generalmente se archivardn en un
PLC de archivo Tipo F. También es posible leer tipos
flotantes del MPS como dos enteros; sin embargo, se
necesita mayor procesamiento para obtener el valor
flotante.

El PLC requiere de dos puertos de comunicacion — un
puerto de programaciéon PLC y un puerto de
comunicaciones MPS. En general, se usara un puerto
DH+ para programacion de PLC. De ser necesario, se
deberia seleccionar un convertidor RS-232 a RS-485
basado en el tipo de aplicacion. El SE-485-PP es un
pasador 9 (casquillo conector) convertidor con puerto de
energia adecuado para tiras de cable corto de hasta 15
metros (50 pies). Este convertidor se conecta
directamente al puerto de comunicacion SLC 5/04.
Requiere de un adaptador de 25 a 9 pasadores para uso
con € PLC-5. Para cables de un largo de hasta 1000
metros, use el convertidor SE-485. Este convertidor
tiene un casquillo conector de 25 pasadores y requiere
un suministro externo de 12 Vdc. Un PC del tipo 9 a 25
pasadores de cable adaptador se necesita para
aplicaciones con SLC 5/04 y cambiador de género se
necesita para aplicaciones con PLC-5.
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SE-485-PP, RS-232 PASADOR DE
SALIDA
1,4,6 Conectados juntos
2 Informacién del convertidor
3 Informacién al convertidor
5 Puesta atierra
7,8 Conectados juntos
SE-485, RS-232 PASADOR DE SALIDA
1 Marco atierra
2 Informacién al convertidor
3 Informacién del convertidor
45 Conectados juntos
6,8,20 Conectados juntos
7 Puesto atierra

D.2PLC-5/SLC 5/04 PROGRAMACION CANAL-0
El puerto Cana-0 RS-232 estd programado para una
matriz de medio diplex DF1. Programe la clasificacion
baud del Canal-0 y CRC para que hagan juego con las
programaciones del MPS. El bite de paridad no esta
soportado por el MPS. Donde sea aplicable, programe el
Mensaje de Espera de Respuesta a 100 ms. No se
necesita una demora de respuesta de PLC para las
comunicaciones del MPS.

D.3MENSAJESDE LECTURA TIPEADOS

El Mensge de Lectura Tipeado se usa para leer
informacion del MPS. El mensgje Tipeado de Lectura
requiere de un Controlador de Bloque donde la
configuracion del mensaje se archiva. En e SLC, esto
normamente es N7:0 pero podria ser cualquier otro
archivo que soporta la informacién del controlador de
blogue. Use las siguientes programaciones M SG:
Lectura/Escritura: Lectura

Elemento de emision: PLC5

Local/Remoto: Local

Controlador de Blogue: N7:0

NOTA: Parael PLC-5, el bloque de mensgje debe
ser del tipo MG de manera que € nimero de
cana se pueda programar en la pantalla de
programacion del mensgje.

La pantalla de Programacion se usa para especificar el
archivo de informacion. En la seccion Este
Controlador, la Tabla de Informacion de Direccion es e
destino en e PLC donde se debe archivar la
informacion. Esta puede ser un archivo flotante (Fx:x) o
un archivo entero (Nx:x). ElI Tamafio del Elemento se
debe programar a nimero de elementos a ser
transferidos. Este es un valor decimal y este valor esta
limitado en algunos controladores. En & SLC 5/04, €
valor maximo para enteros es 100 y para flotantes es 50.
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En e Elemento de Emisién, programe la Tabla de
Informacion de Direccion a la direccién del Archivo A-B
indicado en el Apéndice E. El Archivo A-B en &l Apéndice
E estd4 codificado como ARCHIVO:ELEMENTO. Para
leer 0 escribir este elemento como flotador, la direccion
PLC-5 seria <F><ARCHIVO>:<ELEMENTO> (Ejemplo
F9:222). Para leer o escribir e elemento como entero,
agregue 20 a numero de archivo y precédalo con N,
<N><ARCHIVO+20>:<ELEMENTO> (Ejemplo
N29:222). La Direccion Local es la direccion del MPS.
Ejemplos de programaciones para lecturas de 25 registros
como tipo flotante (25 lecturas métricas):

Tabla de Informacion de Direccion: ... F8:0

Tamafo del Elemento................. 25

Informacion de Elemento de Emision

Tablade Direccion:........... F6:0

Direccion Local............... 9 (Debe hacer juego con la

programacion del MPS)

NOTA: Para leer valores flotantes, ambas tablas
de informacion de direcciones se deben especificar
como tipo flotante (F).

Ejemplo de programaciones para lectura de un bloque de
100 registros (entero de 16 bites):

Esto podria ser una mezcla de valores flotantes y enteros ya
gue los flotantes se pueden transferir como dos enteros en
el MPS.

Tablade Informacion de Direccion @ N9:0

Tamafio del Elemento ;100

Informacion de Elemento de Emision
Tabla de Direccion

de Entradas Digitales)

N23:264 (Partida
Direccion Local 9 (Debe hacer
juego con la programacion del MPS)

S un MPS flotante ha sido leido en el SLC como dos
enteros y archivado en un archivo del tipo N, € flotante se
puede recuperar usando dos comandos de copiado. Asuma
gue los dos enteros del comando de lectura del MPS estan
archivados en N9:0 y N9:1. El primer comando de copiado
se usa para trocar las dos pal abras de manera que queden en
el orden correcto; copie N9:0 a N9:11 y copie N9:1 a
N9:10. El segundo comando de copiado copiard los dos
enteros a archivo de tipo F; copie N9:10 a F8:0 con un
tamafio de 1. Los dos enteros estén ahora combinados
correctamente como un flotante de 4 bites Gnico ubicado en
F8:0.

D.4 MENSAJESDE ESCRITURA TIPEADOS
El mensge de Escritura Tipeada se usa para escribir
informacion en el MPS,

Lectura/Escritura Escritura
Elemento de emision . PLC5
Local/Remoto . Loca

Controlador deBloque : N7:0
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La pantala de Programacion se usa para especificar el
archivo de informacion. En la seccion de Este Controlador,
la Tabla de Informacion de Direccidn es el archivo fuente
en el SLC. Estepuede ser archivo flotante (Fx:x) o archivo
entero (Nx:x). El Tamafio del Elemento se debe programar
al nimero de elementos a ser transferidos. Parael MPS, €l
tamafio méximo del elemento es 100 para enteros y 50 para
los flotantes. En el Elemento de Emision, programe la
Tabla de Informacién de Direccion a Archivo A-B
indicado en el Apéndice E. Ambos valores enteros y
flotantes enviados desde €l SLC estan en orden correcto de
bites y son correctamente interpretados por e MPS. El
MPS hara un rango de verificacién en todos los mensgjes
para asegurar lainformacién valida. La Direccion Local es
ladireccion del MPS.

Ejemplos de programaciones para escribir un flotante Unico
para programar la Clasificacion FLA:

Tablade Informacién de Direccion: @ F8:0  (Ubicacidn
devalor FLA)

Tamario del elemento 01

Elemento de Emision

Tablade Direccion de Informacion @ F3:225

Direccién loca : 9 (Debe hacer

juego con la programacion del MPS)
Ejemplo de programaciones para escribir un comando de
reprogramacion del MPS,
Tablade Informacion de Direccion
reprogramacion = 3
Tamarfio del Elemento 1
Elemento de emision
Tablade Informacién de Direccion @ N23:6 (ubicacion
del Comando de Registro en el MPS)
Direccién local : 9 (Debe hacer
juego con la programacion del MPS)
Un comando de mensgje solo deberia emitirse cuando €l
comando es necesario.
Los comandos validos se muestran en laTABLA D.1.

N9:0 (Codigo de

TABLA D.1 COMANDOS DEL MPS

CODIGO DE
COMANDO

ACCION

0x0000 PARADA

0x0001 PARTIDA1

0x0002 PARTIDA2

0x0003 Reprogramacion de disparos

0x0004 Programacion de reloj de tiempo rea
0x0005 Liberacion de archivos de registro de
0x0006 informacion

0x0007 Liberacion de conteo de disparos
0x0008 Liberacion de energia total

0x0009 Liberacion de horas corridas

0x000A 12t de emergenciay reprogramacion de disparos
0x000B Seleccion de control local

0x000C Des-seleccion de control local
Re-habilitacion de proteccion de temperatura
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D.5 COMANDOS DE LECTURA/ESCRITURA NO
PROTEGIDOS

Para procesadores PLC-2 y PLC-3 que no soportan los
comandos de Lectura/Escritura Tipeados, se pueden usar
comandos de Lectura/Escritura No Protegidos. Para
estos comandos, la informacién de direccion es el valor
Octal del Registro del MPS en el Apéndice E. El
tamafio es el nimero de registros. El nimero maximo de
registros que se pueden transferir en un solo mensaje es
de 100.

Los comandos de Lectura/Escritura No Protegidos son
usados por € programa de comunicaciones SE-Comm-
MPS.

D.6 REGISTROS DE INFORMACION

Un solo registro de evento se puede leer alavez. La
informacion es para el registro indicado por el Selector
de Registros. Para seleccionar un registro, escriba el
nimero de registro a Selector de Registros y luego lea
los valores en e registro. El Registro de Cabecera
apunta a siguiente registro disponible. El dltimo
registro de evento capturado es a Registro de Cabecera
mMenos uno.

Ambos valores, el Selector de Registro y el Registro de
Cabecera, estan en el rango de 0 a63. Los valores fuera
de este rango seleccionararegistro 0.

D.7 ACCESO DE INFORMACION PARTICULAR
El acceso a la informacion se puede disefiar
especiamente con los Registros de Usuario Definido y
el Registro de Informacién del Usuario.

Ingrese los numeros de registro requeridos en los
Registros de Usuario Definido. El formato de
informacion del usuario es una funcion del registro
correspondiente.

Para acceder a la informacién, lea e Registro de
Informacién del Usuario correspondiente.
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D.8 AGOTAMIENTO DE LA RED

El MPS se puede configurar a disparo o alarma en una
red de tiempo fijo usando e men( Programacién |
Hardware | Red comms. Los puntos de programacion
Accién Neto de Disparo y Accion de Alarma Neta
programan las acciones a ser tomadas cuando ocurre un
agotamiento del tiempo. Para prevenir un agotamiento
del tiempo, un mensgje vdlido, dirigido al esclavo, se
debe recibir en intervalos de tiempo menores a cinco
segundos.

PRECAUCION: Programe el protocolo a
Ninguno antes de seleccionar las acciones de
Error de Red; entonces, seleccione el protocolo.

D.9 ESPECIFICACIONES

Interfase RS-485 aidado, 2
cables,multi-caida, medio
duplex

Protocolo Modbus RTU

Clasificacién Baud 1.2a19.2kB

Formato bite 8 bites, sin paridad, un bite
de parada*

NUmero de CTU 32 unidades méximo
conectados
Largo bus 1200 metros (4000 pies)
total .**

* Terminal “-” es negativo en relacion a termina “+”
paraun binario 1 estado (MARCA o0 APAGADO).
Terminal “-" es positivo en relacion atermina “+” para
un binario 0 estado (ESPACIO 0 ENCENDIDO).

** Para lineas de largo excediendo 10 metros (30 pies),
Se necesitan terminaciones 150-Q en €l extremo de los
cables
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APENDICE E
TABLA DE COMUNICACIONESDE BASE DE DATOS
REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS MODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)
Modelo deinformacion
0 40001 3:000 Caodigo de modelo Solo lectura T3
1 Version de software Sdlo lectura T3
2
3
4
5
6 Registro de comando Sblo escritura
Sobre carga
8 40009 3:8 Accién de disparo LecturalEscrit. | 0-7 T42
9 Lectura/Escrit. | 0-1 T33
10 Lectura/Escrit. | 0-1 T6
11 Lectura/lEscrit. | 0-10 T1 (bajo)
12 T1 (ato)
13 Lectura/Escrit. | 1.5-10X FLA | T1 (bgo)
14 T1 (ato)
15 Lectura/Escrit. | 0.1-100s T1 (bgjo)
16 T1 (ato)
17 Lectura/lEscrit. | 0.1 -100s T1 (bajo)
18 T1 (ato)
19 Lectura/Escrit. | 0.1-10 T1 (bajo)
20 T1 (ato)
21 Lectura/lEscrit. | 0.1-0.9 T1 (bajo)
22 T1 (ato)
23 Lectura/lEscrit. | 0.5-1.0 T1 (bajo)
24 T1 (ato)
25 LecturalEscrit. | 0-7 T43
Sobre corriente
32 40033 3:32 Accion de disparo LecturalEscrit. | 0-7 T42
33 Nivel de disparo Lectura/lEscrit. | 1-15x Ip T1 (bajo)
34 T1 (ato)
35 Demora de disparo Lectura/lEscrit. | 0-10a T1 (bajo’)
36 T1 (ato)
Sobre corriente auxiliar
40 40041 3:40 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
41 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 1-15x Ip T1 (bgjo)
42 T1 (ato)
43 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0-10s T1 (bajo)
44 T1 (ato)
Fugaatierra
48 40049 3:48 Accion de disparo LecturalEscrit. | 0-7 T42
49 Repuesto
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REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS M ODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)
50 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.05-1.0x le | T1 (bgjo)
51 T1 (alto)
52 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0-100s T1 (bgjo)
53 T1 (ato)
54 Nivel de darma Lectura/lEscrit. | 0.05-1.0x le | T1 (bgjo)
55 T1 (alto)
56 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0-100s T1 (bgjo)
57 T1 (alto)
58 Accion de dlarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Atascamiento
64 40065 3:64 Accion de disparo LecturalEscrit. | 0-7 T42
65 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 1-10 X FLA T1 (bgjo)
66 T1 (alto)
67 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
68 T1 (ato)
69 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 1-10 X FLA T1 (bgjo)
70 T1 (alto)
71 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
72 T1 (ato)
73 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Corriente no balanceada
80 40081 3:80 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
81 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.05-1.0pu T1 (bgjo)
82 T1 (ato)
83 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1.0-100s T1 (bgjo)
84 T1 (alto)
85 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 0.05-1.0pu T1 (bgjo)
86 T1 (ato)
87 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 1.0-100s T1 (bgjo)
88 T1 (ato)
89 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Fasereversa(l)
95 40096 3:95 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
96 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
97 Demoradedisparoy darma | LecturalEscrit. | 1-100s T1 (bgjo)
98 T1 (alto)
Fase pérdida (1)
99 40100 3:99 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
100 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
101 T1 (alto)
V oltgje no balanceado
104 40105 3:104 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
105 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.05-1.0pu T1 (bgjo)
106 T1 (ato)
107 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1.0-100 T1 (bgjo)
108 T1 (alto)
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109 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 0.05-1.0pu T1 (bgjo)
110 T1 (ato)
111 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 1.0-100 T1 (bgjo)
112 T1 (ato)
113 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Fasereversa (V)
119 40120 3:119 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
120 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
121 Demoradedisparoy alarma | Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
122 T1 (ato)
Fase pérdida (V)
123 40124 3:123 Accidn de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
124 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
125 T1 (ato)
Baja corriente
128 40129 3:128 Accidn de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
129 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.1-1.0x FLA | T1 (bgjo)
130 T1 (ato)
131 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
132 T1 (ato)
133 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 0.1-1.0x FLA | T1 (bgjo)
134 T1 (ato)
135 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
136 T1 (ato)
137 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Temperatura PTC
144 40145 3:144 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
145 Accion de dlarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Fallaaceleracién - bajavelocidad
152 40153 3:152 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
153 Velocidad 1 Lectura/Escrit. | 1-100%SS T1 (bgjo)
154 T1 (ato)
155 Tiempo 1 Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
156 T1 (ato)
157 Velocidad 2 Lectura/Escrit. | 1-100%SS T1 (bgjo)
158 T1 (ato)
159 Tiempo 2 Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
160 T1 (ato)
161 Velocidad 3 Lectura/Escrit. | 1-100%SS T1 (bgjo)
162 T1 (ato)
163 Tiempo 3 Lectura/Escrit. | 1-100s T1 (bgjo)
164 T1 (ato)
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Factor de poder — Cuadrante 4
166 40167 3:166 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
167 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-1.0 T1 (bgjo)
168 T1 (ato)
169 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-500s T1 (bgjo)
170 T1 (alto)
171 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 0.5-1.0 T1 (bgjo)
172 T1 (alto)
173 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 0.1-500s T1 (bgjo)
174 T1 (ato)
175 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43

Sobre voltge
176 40177 3:176 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
177 Nivel de disparo LecturalEscrit. | 1-1.4x Vp T1 (bgjo)
178 T1 (ato)
179 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-500s T1 (bgjo)
180 T1 (alto)
181 Nivel de darma Lectura/Escrit. | 1-1.4x Vp T1 (bgjo)
182 T1 (ato)
183 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 0.1-500s T1 (bgjo)
184 T1 (alto)
185 Accion de alarma LecturalEscrit. | 0-7 T43

Bajo voltaje
192 40193 3:192 Accion de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
193 Nivel de disparo LecturalEscrit. | 1-1.0x Vp T1 (bgjo)
194 T1 (alto)
195 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-500s T1 (bgjo)
196 T1 (ato)
197 Nivel de darma LecturalEscrit. | 1-1.0x Vp T1 (bgjo)
198 T1 (ato)
199 Demorade adlarma Lectura/Escrit. | 0.1-500s T1 (bgjo)
200 T1 (alto)
201 Accion de alarma Lectura/Escrit. | 0-7 T43

Clasificaciones de sistemas
208 40209 3:208 Fuente CT fugaatierra Lectura/Escrit. | O T8
209 Tipo de conexién en V LecturalEscrit. | 0-3 T9
210 CT primario Lectura/Escrit. | 1-5000 A T1 (bgjo)
211 T1 (ato)
212 EF-CT primario Lectura/Escrit. | 1-5000 A T1 (bgjo)
213 T1 (alto)
214 Clasificacion voltaje entrada | Lectura/Escrit. | 1-5000 A T1 (bgjo)
215 T1 (alto)
216 Demora modo funcién Lectura/Escrit. | 5-50s T1 (bgjo)
217 T1 (ato)

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..




r EEEN  Startco Engineering Ltd. Pagina E-5
. .- MPS- Sistema de Proteccion del Motor Revision 2
REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS MODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)
224 40225 3:224 Frecuencia Lectura/Escrit. | 0-1 T10
225 Clasificacion #1 cargatotal | Lectura/Escrit. | 1-5000 A T1 (bgjo)
226 T1 (ato)
227 Clasificacion sistema voltaje | Lectura/Escrit. | 120V-25kV | T1 (bgjo)
228 T1 (ato)
229 Velocidad sincronizada Lectura/Escrit. | 10- T1 (bgjo)
10000RPM
230 T1 (ato)
231 Repuesto
232 Repuesto
233 Factor de servicio Lectura/Escrit. | 1-1.25 T1 (bgjo)
234 T1 (ato)
235 Clasificacion #2 cargatotal | Lectura/Escrit. | 1-5000 A T1 (bgjo)
236 T1 (ato)
OPI
237 40238 3:237 OPI - accion disparo 0-7 T42
perdida
238 Numero de OPI 0-2 T40
239 Habilita control REMOTO 0-1 T6
240 Habilita control OPI 0-1 T6
241 Habilita control LOCAL 0-1 T6
Partidor
242 40243 3:242 Fuentes de partida remota— 0-1 T6
entradas digitales
243 Fuentes de partida remota— 0-1 T6
red
244 Fuentes de partida remota - 0-1 T6
OPI
248 Tipo partidor Lectura/Escrit. | 0-015 T11
249 Tiempo de partida Lectura/Escrit. | 0.1-500 T1 (bgjo)
250 T1 (ato)
251 Demora partida 1 Lectura/Escrit. | 0.1-500 T1 (bgjo)
252 T1 (ato)
253 Demora partida 2 Lectura/Escrit. | 0.1-500 T1 (bgjo)
254 T1 (ato)
255 Demora partida 3 Lectura/Escrit. | 0.1-500 T1 (bgjo)
256 T1 (ato)
257 Habilitatimer giro posterior 0-1 T6
258 Demora tiempo giro posterior 0.1-100s T1 (bgjo)
259 T1 (ato)
Transferenciade
corriente
260 40261 3:260 Tipo de transferenciaR/W Lectura/Escrit. | 0-1 T41
261 Nivel de transferencia Lectura/Escrit. | 1.0-3.0x FLA | T1 (bgjo)
262 T1 (ato)
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264 40265 3:264 Funcién entrada 1 Lectura/Escrit. | 0-15 T12

265 Habilita bypass entrada 1 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

266 Demora bypass entrada 1 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
267 T1 (ato)
268 Demora disparo entrada 1 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
269 T1 (alto)
274 Funci6n entrada 2 Lectura/Escrit. | 0-15 T12

275 Habilita bypass entrada 2 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

276 Demora bypass entrada 2 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
277 T1 (alto)
278 Demora disparo entrada 2 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
279 T1 (alto)
28 Funcién entrada 3 LecturalEscrit. | 0-15 T12

085 Habilita bypass entrada 3 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

286 Demora bypass entrada 3 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
287 T1 (ato)
288 Demora disparo entrada 3 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
289 T1 (ato)
294 Funci6n entrada 4 Lectura/Escrit. | 0-15 T12

295 Habilita bypass entrada 4 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

296 Demora bypass entrada 4 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
297 T1 (ato)
298 Demora disparo entrada 4 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
299 T1 (alto)
304 Funcién entrada 5 Lectura/Escrit. | 0-15 T12

305 Habilita bypass entrada 5 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

306 Demora bypass entrada 5 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
037 T1 (alto)
308 Demora disparo entrada 5 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
309 T1 (ato)
314 Funcién entrada 6 Lectura/Escrit. | 0-15 T12

315 Habilita bypass entrada 6 Lectura/Escrit. | 0-1 T6

316 Demora bypass entrada 6 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
317 T1 (ato)
318 Demora disparo entrada 6 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bgjo)
319 T1 (alto)
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324 Funcién entrada 7 Lectura/Escrit. | 0-15 T12
325 Habilita bypass entrada 7 Lectura/Escrit. | 0-1 T6
326 Demora bypass entrada 7 Lectura/Escrit. | 0.5-100s T1 (bgjo)
327 T1 (alto)
328 Demora disparo entrada 7 Lectura/Escrit. | 0.01-100s T1 (bajo)
329 T1 (ato)
330 Tacémetro LecturalEscrit. | 0-1 T6
habilitado/deshabilitado
331 Pulsos por revolucion Lectura/Escrit. | 1-100 T1 (bajo)
332 T1 (alto)
Funcioén relé de salida
334 40335 3:334 Relé 1 funcién de salida LecturalEscrit. | 0-15 T13
335 Relé 1 modo LecturalEscrit. | 0-1 T14
336 Relé 2 funcién de salida LecturalEscrit. | 0-15 T13
337 Relé 2 modo LecturalEscrit. | 0-1 T14
338 Relé 3 funcién de salida LecturalEscrit. | 0-15 T13
339 Relé 3 modo LecturalEscrit. | 0-1 T14
340 Relé 4 funcién de salida LecturalEscrit. | 0-15 T13
341 Relé 4 modo Lectura/Escrit. | 0-1 T14
342 Relé 5 funcidn de salida LecturalEscrit. | 0-15 T13
343 Relé 5 modo LecturalEscrit. | 0-1 T14
344 Tiempo de pulso derelé Lectura/Escrit. | 0-10 T1 (bgjo)
345 T1 (ato)
Entrada andoga
350 40351 3:350 Tipo entrada andloga Lectura/Escrit. | 0-3 T34
351 Programacién disparo ato Lectura/lEscrit. | 0.1-20.0mA | T1 (bgjo)
352 T1 (ato)
353 Programacion disparo bajo | Lectura/Escrit. | 0.1-20.0 mA | T1 (bgjo)
354 T1 (ato)
355 Demora de disparo Lectura/Escrit. | .01-100s T1 (bajo)
356 T1 (ato)
357 Programacién alarma alta Lectura/lEscrit. | 0.1-20.0 mA | T1 (bgjo)
358 T1 (alto)
359 Programacion alarmabaja Lectura/Escrit. | 0.1-20 mA T1 (bajo)
360 T1 (alto)
361 Demorade aarma Lectura/Escrit. | .01-100s T1 (bgjo)
362 T1 (ato)
363 Frecuencia ASD 4-mA Lectura/lEscrit. | 0-70 Hz T1 (bajo)
364 T1 (alto)
365 Frecuencia ASD 420mA Lectura/lEscrit. | 0-70 Hz T1 (bajo)
366 T1 (ato)
367 Velocidad motor 4-mA Lectura/Escrit. | 0-100% T1 (bgjo)
368 T1 (alto)
369 Velocidad motor 20-mA LecturalEscrit. | 0-100% T1 (bajo)
370 T1 (alto)

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..




r EEEN  Startco Engineering Ltd. Pagina E-8
. .- MPS- Sistema de Proteccion del Motor Revision 2
REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS MODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)
Salida andoga
373 40374 3:373 Parametro de salida Lectura/Escrit. | 0-14 T15
(Vearegistro 856-859 para calibracion de salida andl oga)
Madulo de comunicacionesenred y I/0
379 40380 3:379 Sensor RTD — accion darma | Lectura/Escrit. | 0-7 T43
de error
380 Médulo RTD — accion LecturalEscrit. | 0-7 T43
alarmade error
381 Accion darmaen red Lectura/Escrit. | 0-7 T43
382 Tipo dered Lectura/Escrit. | 0-3 T16
383 Clasificacion Baud de red Lectura/Escrit. | 0-7 T17
384 Verificacion de error LecturalEscrit. | 0-2 T18
385 ID dered Lectura/Escrit. | 0-255 T1 (bgjo)
386 T1 (ato)
Mdodulo RTD
388 40389 3:388 Sensor RTD —accién Lectura/Escrit. | 0-7 T42
disparo de error
389 Médulo RTD — accion LecturalEscrit. | 0-7 T42
disparo de error
390 40391 4.0 Nimero de médulos RTD Lectura/Escrit. | 0-3 T19
Tipo RTD
391 40392 4.1 Médulo 1 Tipo #1 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
392 Médulo 1 Tipo #2 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
393 Médulo 1 Tipo #3 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
394 Modulo 1 Tipo #4 LecturalEscrit. | 0-4 T20
395 Maodulo 1 Tipo #5 LecturalEscrit. | 0-4 T20
396 Médulo 1 Tipo #6 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
397 Médulo 1 Tipo #7 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
398 Médulo 1 Tipo #8 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
399 Maodulo 2 Tipo #1 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
400 Maodulo 2 Tipo #2 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
401 Médulo 2 Tipo #3 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
402 Médulo 2 Tipo #4 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
403 Médulo 2 Tipo #5 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
404 Maodulo 2 Tipo #6 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
405 Maodulo 2 Tipo #7 LecturalEscrit. | 0-4 T20
406 Médulo 2 Tipo #8 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
407 Médulo 3 Tipo #1 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
408 Médulo 3 Tipo #2 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
409 Maodulo 3 Tipo #3 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
410 Maodulo 3 Tipo #4 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
411 Maodulo 3 Tipo #5 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
412 Maodulo 3 Tipo #6 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
413 Maodulo 3 Tipo #7 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
414 Maodulo 3 Tipo #8 Lectura/Escrit. | 0-4 T20
Funcién RTD
415 40416 4:25 Maodulo 1 Funcion #1 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
416 Maodulo 1 Funcion #2 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
417 Maodulo 1 Funcion #3 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
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418 Madulo 1 Funcién #4 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
419 Madulo 1 Funcién #5 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
420 Madulo 1 Funcién #6 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
421 Médulo 1 Funcion #7 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
422 Médulo 1 Funcion #8 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
423 Madulo 2 Funcién #1 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
424 Médulo 2 Funcion #2 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
425 Madulo 2 Funcién #3 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
426 Médulo 2 Funcion #4 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
427 Médulo 2 Funcion #5 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
428 Madulo 2 Funcién #6 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
429 Madulo 2 Funcién #7 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
430 Madulo 2 Funcién #8 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
431 Médulo 3 Funcion #1 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
432 Médulo 3 Funcion #2 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
433 Madulo 3 Funcién #3 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
434 Madulo 3 Funcién #4 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
435 Médulo 3 Funcion #5 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
436 Mdédulo 3 Funcion #6 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
437 Médulo 3 Funcion #7 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
438 Madulo 3 Funcién #8 Lectura/Escrit. | 0-3 T21
RTD disparo 1/ Programacion alarma 1
446 40447 4:56 Maodulo 1 Nivel dedisparo 1 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
447 T1 (ato)
448 Madulo 1 Nivel dealarma 1l | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
449 T1 (ato)
Maodulo 1 Nivel de disparo 2 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
T1 (ato)
Madulo 1 Nivel deadlarma 2 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
T1 (ato)
Maédulo 1 Nivel de disparo 3 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
T1 (ato)
Madulo 1 Nivel deadlarma 3 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
T1 (ato)
Maédulo 1 Nivel de disparo 4 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
T1 (ato)
Modulo 1 Nivel dealarma4 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
T1 (ato)
Maodulo 1 Nivel dedisparo 5 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
T1 (ato)
Moédulo 1 Nivel dealarma5 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
T1 (ato)
Maodulo 1 Nivel de disparo 6 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
T1 (ato)
Modulo 1 Nivel dealarma 6 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
T1 (ato)
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470 Maodulo 1 Nivel de disparo 7 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
471 T1 (alto)
472 Modulo 1 Nivel dealarma 7 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
473 T1 (ato)
474 Maodulo 1 Nivel de disparo 8 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
475 T1 (alto)
476 Modulo 1 Nivel dealarma8 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
477 T1 (alto)
478 Maodulo 2 Nivel dedisparo 1 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
479 T1 (ato)
480 Modulo 2 Nivel dealarmal | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
481 T1 (alto)
482 Maodulo 2 Nivel de disparo 2 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
483 T1 (ato)
484 Madulo 2 Nivel deadlarma 2 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
485 T1 (alto)
486 Maodulo 2 Nivel de disparo 3 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
487 T1 (ato)
488 Madulo 2 Nivel deadlarma 3 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
489 T1 (ato)
490 Maodulo 2 Nivel de disparo 4 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
491 T1 (alto)
492 Madulo 2 Nivel deadlarma4 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
493 T1 (ato)
494 Maodulo 2 Nivel dedisparo 5 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
495 T1 (alto)
496 Modulo 2 Nivel dealarma5 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
497 T1 (ato)
498 Maodulo 2 Nivel de disparo 6 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
499 T1 (ato)
500 Maodulo 2 Nivel dealarma 6 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
501 T1 (alto)
502 Maodulo 2 Nivel de disparo 7 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
503 T1 (ato)
504 Maodulo 2 Nivel dealarma 7 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
505 T1 (alto)
506 Maodulo 2 Nivel de disparo 8 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
507 T1 (ato)
508 Madulo 2 Nivel deadlarma 8 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
509 T1 (alto)
510 Maodulo 3 Nivel dedisparo 1 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
511 T1 (alto)
512 Madulo 3 Nivel deadlarma 1l | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
513 T1 (ato)
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514 Maodulo 3 Nivel de disparo 2 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
515 T1 (alto)
516 Modulo 3 Nivel dealarma2 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
517 T1 (ato)
518 Maodulo 3 Nivel de disparo 3 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
519 T1 (alto)
520 Maodulo 3 Nivel dealarma 3 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
521 T1 (alto)
522 Maodulo 3 Nivel de disparo 4 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
523 T1 (ato)
524 Modulo 3 Nivel dealarma4 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bagjo)
525 T1 (alto)
526 Maodulo 3 Nivel dedisparo 5 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
527 T1 (ato)
528 Madulo 3 Nivel deadlarma5 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
529 T1 (alto)
530 Maodulo 3 Nivel de disparo 6 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
531 T1 (ato)
532 Madulo 3 Nivel deadlarma 6 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
533 T1 (ato)
534 Maodulo 3 Nivel de disparo 7 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
535 T1 (alto)
536 Madulo 3 Nivel deadlarma 7 | LecturalEscrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
537 T1 (ato)
538 Maodulo 3 Nivel de disparo 8 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
539 T1 (alto)
540 Maodulo 3 Nivel dealarma8 | Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
541 T1 (ato)
Compensacién de motor en caliente
550 40551 4160 HMC habililtado Lectura/Escrit. T6
551 HMC Bias maximo Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
552 T1 (alto)
553 HMC Bias minimo Lectura/Escrit. | 40-200°C T1 (bgjo)
554 T1 (ato)
Offset IRIG
568 40569 4:178 Offset IRIG (horas) Lectura/Escrit. | 0-23 T1 (bagjo)
569 T1 (alto)
570 Offset IRIG (minutos) Lectura/Escrit. | 0-30 T1 (bgjo)
571 T1 (ato)
Lecturadereloj
574 40575 5:0 RTD Fecha Solo lectura T23 (bajo)
575 T23 (ato)
576 RTC Hora S6lo lectura T24 (bajo)
577 T24 (alto)

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..




r EEEN  Startco Engineering Ltd. Péagina E-12
. .- MPS- Sistema de Proteccion del Motor Revision 2
REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS MODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)

580 40581 5:6 Reloj (s6lo programacion) Lectura/Escrit. T31

590 Password (primeros cuatro | Lectura/Escrit. T22
caracteres)

600 Nombre del sistema Lectura/Escrit. T22

610 Médulo RTD 1 Nombre# 1 | Lectura/Escrit. T22

620 Médulo RTD 1 Nombre# 2 | Lectura/Escrit. T22

630 Médulo RTD 1 Nombre# 3 | Lectura/Escrit. T22

640 Médulo RTD 1 Nombre# 4 | Lectura/Escrit. T22

650 Médulo RTD 1 Nombre#5 | Lectura/Escrit. T22

660 Médulo RTD 1 Nombre#6 | Lectura/Escrit. T22

670 Médulo RTD 1 Nombre# 7 | Lectura/Escrit. T22

680 Médulo RTD 1 Nombre# 8 | Lectura/Escrit. T22

690 Médulo RTD 2 Nombre# 1 | Lectura/Escrit. T22

700 Médulo RTD 2 Nombre# 2 | Lectura/Escrit. T22

710 Médulo RTD 2 Nombre# 3 | Lectura/Escrit. T22

720 Médulo RTD 2 Nombre# 4 | Lectura/Escrit. T22

730 Médulo RTD 2 Nombre#5 | Lectura/Escrit. T22

740 Médulo RTD 2 Nombre# 6 | Lectura/Escrit. T22

750 Médulo RTD 2 Nombre# 7 | Lectura/Escrit. T22

760 Médulo RTD 2 Nombre# 8 | Lectura/Escrit. T22

770 Médulo RTD 3 Nombre# 1 | Lectura/Escrit. T22

780 Médulo RTD 3 Nombre# 2 | Lectura/Escrit. T22

790 Médulo RTD 3 Nombre# 3 | Lectura/Escrit. T22

800 Médulo RTD 3 Nombre#4 | Lectura/Escrit. T22

810 Médulo RTD 3 Nombre#5 | Lectura/Escrit. T22

820 Médulo RTD 3 Nombre# 6 | Lectura/Escrit. T22

830 Médulo RTD 3 Nombre# 7 | Lectura/Escrit. T22

840 Médulo RTD 3 Nombre# 8 | Lectura/Escrit. T22

Calibracién salida andloga

856 40861 5:282 Calibracién salidaandloga | Lectura/Escrit. | 0-1000 T1 (bgjo)
(Cero)

857 T1 (ato)

858 Calibracién sdidaandloga | Lectura/Escrit. | 0-1000 T1 (bagjo)
(FS

859 T1 (alto)

Valores de medicion

860 40861 6.0 la(A) S6lo lectura T1 (bagjo)

861 T1 (ato)

862 1b (A) S6lo lectura T1 (bgjo)

863 T1 (alto)

864 Ic(A) S6lo lectura T1 (bgjo)

865 T1 (ato)

866 3lo (A) Solo lectura T1 (bagjo)

867 T1 (alto)

868 Vab (kV) Sblo lectura T1 (bgjo)

869 T1 (ato)

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..




EEEN  Startco Engineering Ltd. Péagina E-13

.. .- MPS- Sistema de Proteccién del Motor Revision 2

REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS M ODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)
870 Vbc (kV) Solo lectura T1 (bgjo)
871 T1 (alto)
872 Vca(kV) Solo lectura T1 (bgjo)
873 T1 (alto)
874 Poder aparente (S) en KVA | S6lo lectura T1 (bajo)
875 T1 (ato)
876 Poder reactivo (Q) en KVAR | Sélo lectura T1 (bgjo)
877 T1 (alto)
878 Poder real (P) en KW S6lo lectura T1 (bajo)
879 T1 (alto)
880 Factor de poder (0 +/-1) Solo lectura T1 (bgjo)
881 T1 (ato)
882 Capacidad térmica usada (%) | Sélo lectura T1 (bgjo)
883 T1 (alto)
884 Entrada andloga (ma) S6lo lectura T1 (bajo)
885 T1 (ato)
886 Tendencia térmica (%) Solo lectura T1 (bgjo)
887 T1 (alto)
888 Corriente secuenciapositiva | Sdlo lectura T1 (bajo)
(pu)
889 T1 (ato)
890 Corriente secuencia negativa | Sélo lectura T1 (bgo)
(pu)
891 T1 (alto)
892 No balance (1) en pu S6lo lectura T1 (bajo)
893 T1 (alto)
894 Voltgje en secuencia positiva | Soélo lectura T1 (bgo)
enpu
895 T1 (alto)
896 Voltgje en secuencia Sélo lectura T1 (bajo)
negativa en pu
897 T1 (ato)
898 V oltaje no balanceado (pu) Solo lectura T1 (bgjo)
899 T1 (ato)
900 Velocidad del motor desde el | Solo lectura T1 (bajo)
tacometro (RPM)
901 T1 (alto)
902 Modulo 1 temperatura#1 (C) | Solo lectura T1 (bgjo)
903 T1 (ato)
904 Modulo 1 temperatura #2 S6lo lectura T1 (bajo)
905 T1 (alto)
906 Modulo 1 temperatura #3 Solo lectura T1 (bgjo)
907 T1 (ato)
908 Maédulo 1 temperatura #4 Solo lectura T1 (bgjo)
909 T1 (alto)
910 Modulo 1 temperatura #5 S6lo lectura T1 (bajo)
011 T1 (alto)
912 Modulo 1 temperatura #6 Solo lectura T1 (bgjo)
913 T1 (ato)
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914 Modulo 1 temperatura #7 Solo lectura T1 (bgjo)
915 T1 (alto)
916 Modulo 1 temperatura #8 Solo lectura T1 (bgjo)
917 T1 (ato)
918 Modulo 2 temperatura #1 S6lo lectura T1 (bajo)
919 T1 (alto)
920 Modulo 2 temperatura #2 Solo lectura T1 (bgjo)
o921 T1 (alto)
922 Modulo 2 temperatura #3 S6lo lectura T1 (bajo)
923 T1 (alto)
924 Médulo 2 temperatura #4 Solo lectura T1 (bgjo)
925 T1 (alto)
926 Modulo 2 temperatura #5 Solo lectura T1 (bgjo)
927 T1 (alto)
928 Modulo 2 temperatura #6 S6lo lectura T1 (bajo)
929 T1 (alto)
930 Modulo 2 temperatura #7 Solo lectura T1 (bgjo)
931 T1 (alto)
932 M&dulo 2 temperatura #8 S6lo lectura T1 (bajo)
933 T1 (alto)
934 Modulo 3 temperatura #1 Solo lectura T1 (bgjo)
935 T1 (alto)
936 M&dulo 3 temperatura #2 S6lo lectura T1 (bajo)
937 T1 (alto)
938 Modulo 3 temperatura #3 S6lo lectura T1 (bajo)
939 T1 (alto)
940 Maédulo 3 temperatura #4 Solo lectura T1 (bgjo)
941 T1 (ato)
942 Modulo 3 temperatura #5 S6lo lectura T1 (bajo)
943 T1 (alto)
944 Modulo 3 temperatura #6 Solo lectura T1 (bgjo)
945 T1 (alto)
946 M&dulo 3 temperatura #7 S6lo lectura T1 (bajo)
947 T1 (ato)
948 Modulo 3 temperatura #8 Solo lectura T1 (bgjo)
949 T1 (alto)
950 Temperatura estator max. Solo lectura T1 (bgjo)
951 T1 (ato)
952 Temp. Soporte méxima S6lo lectura T1 (bajo)
953 T1 (alto)
954 Temp.. carga maxima Solo lectura T1 (bgjo)
955 T1 (alto)
956 Temp. Ambiente maxima S6lo lectura T1 (bajo)
957 T1 (ato)
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958 Temperatura estator min. Solo lectura T1 (bagjo)
959 T1 (alto)
960 Temp. Soporte minima Solo lectura T1 (bagjo)
961 T1 (alto)
962 Temp.. carga minima S6lo lectura T1 (bgjo)
963 T1 (alto)
964 Temp. Ambiente minima Solo lectura T1 (bgjo)
965 T1 (alto)
966 Frecuencia S6lo lectura T1 (bgjo)
967 T1 (alto)
Registros de eventos
973 40974 7:0 Nimero de nuevosregistros | Sélo lectura | 0-65535 T3
974 Cabezaderegistro (registro | Sélolectura | 0-63 T3
siguiente)
975 Selector de registro Lectura/Escrit. | 0-63 T3
976 Fecha Solo lectura T23 (bajo)
977 T23 (ato)
978 Hora Solo lectura T24 (bajo)
979 T24 (alto)
980 Tipo deregistro Solo lectura T26
981 Caodigo de disparo Solo lectura T27
982 la(Notal) Solo lectura T1 (bagjo)
983 T1 (alto)
984 Ib (Nota 1) S6lo lectura T1 (bgjo)
985 T1 (alto)
986 Ic (Notal) Solo lectura T1 (bagjo)
987 T1 (alto)
988 3lo (Nota 1) Solo lectura T1 (bgjo)
989 T1 (alto)
990 Vab (Nota 2) S6lo lectura T1 (bgjo)
991 T1 (alto)
992 Vbc (Nota 2) Solo lectura T1 (bgjo)
993 T1 (alto)
994 Vca(Nota 2) S6lo lectura T1 (bgjo)
995 T1 (alto)
996 Entrada andoga Solo lectura T1 (bagjo)
997 T1 (alto)
998 Corriente no balanceada Sélo lectura T1 (bgjo)
(Nota 1)
999 T1 (alto)
1000 Voltagje no balanceado (Nota | Sdlo lectura T1 (bgjo)
1)
1001 T1 (alto)
1002 Tiempo de partida Solo lectura T3
1003 Capacidad térmica usada Solo lectura T1 (bajo)
(Nota 3)
1004 T1 (alto)
1005 Mddulo 1 temperatura #1 Solo lectura T1 (bagjo)
1006 T1 (alto)

Pub. MPS-M. 12 de marzo de 2004..




r EEEN  Startco Engineering Ltd. Péagina E-16
. .- MPS- Sistema de Proteccion del Motor Revision 2
REGISTRO REGISTRO ARCHIVO A-B DESCRIPCION ACCESO RANGO TIPO
MPS M ODBUS (DECIMAL)
(DECIMAL) (DECIMAL) (NOTA 4)

1007 Maédulo 1 temperatura #2 Solo lectura T1 (bagjo)
1008 T1 (alto)
1009 Maodulo 1 temperatura #3 Solo lectura T1 (bagjo)
1010 T1 (ato)
1011 Maodulo 1 temperatura #4 S6lo lectura T1 (bgjo)
1012 T1 (alto)
1013 Maodulo 1 temperatura #5 Solo lectura T1 (bagjo)
1014 T1 (ato)
1015 Maodulo 1 temperatura #6 S6lo lectura T1 (bgjo)
1016 T1 (ato)
1017 Maédulo 1 temperatura #7 Solo lectura T1 (bagjo)
1018 T1 (ato)
1019 Maodulo 1 temperatura #8 Solo lectura T1 (bagjo)
1020 T1 (alto)
1021 Maodulo 2 temperatura #1 S6lo lectura T1 (bgjo)
1022 T1 (alto)
1023 Maodulo 2 temperatura #2 Solo lectura T1 (bgjo)
1024 T1 (ato)
1025 Maodulo 2 temperatura #3 S6lo lectura T1 (bgjo)
1026 T1 (alto)
1027 Maodulo 4 temperatura #4 Solo lectura T1 (bagjo)
1028 T1 (ato)
1029 Maodulo 2 temperatura #5 S6lo lectura T1 (bgjo)
1030 T1 (alto)
1031 Maodulo 2 temperatura #6 S6lo lectura T1 (bgjo)
1032 T1 (ato)
1033 Maodulo 2 temperatura #7 Solo lectura T1 (bagjo)
1034 T1 (alto)
1035 Maodulo 2 temperatura #38 S6lo lectura T1 (bgjo)
1036 T1 (alto)
1037 Maodulo 3 temperatura #1 Solo lectura T1 (bagjo)
1038 T1 (alto)
1039 Maodulo 3 temperatura #2 S6lo lectura T1 (bgjo)
1040 T1 (alto)
1041 Maodulo 3 temperatura #3 Solo lectura T1 (bagjo)
1042 T1 (ato)
1043 Maodulo 3 temperatura #4 Solo lectura T1 (bgjo)
1044 T1 (ato)
1045 Maodulo 3 temperatura #5 S6lo lectura T1 (bgjo)
1046 T1 (ato)
1047 Maédulo 3 temperatura #6 Solo lectura T1 (bagjo)
1048 T1 (alto)
1049 Maodulo 3 temperatura #7 S6lo lectura T1 (bgjo)
1050 T1 (ato)
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1051 Maodulo 3 temperatura #8 Solo lectura T1 (bagjo)
1052 T1 (dto)
1053 Frecuencia Solo lectura T1 (bgjo)
1054 T1 (ato)
1055 Poder — S (kVA) S6lo lectura T1 (bgjo)
1056 T1 (alto)
1057 Poder — P (kW) Solo lectura T1 (bagjo)
1058 T1 (alto)
1059 Poder — Q (kVAR) S6lo lectura T1 (bgjo)
1060 T1 (alto)
1061 Factor de poder Solo lectura T1 (bagjo)
1062 T1 (dto)

Estado
1096 41097 8:0 Resumen disparoy dlarma | S6lo lectura T30
1097 Estado de motor Solo lectura T28
1098 Estado partidor Solo lectura T29
1099 Entradas digitales Solo lectura T35
1100 Sdidasderelé Solo lectura T36
Stock de mensajes

1104 41105 8.8 Mensaje 0 S6lo lectura T27
1105 Mensagje 1 Solo lectura T27
1106 Mensaje 2 Solo lectura T27
1107 Mensaje 3 S6lo lectura T27
1108 Mensaje 4 S6lo lectura T27

Contadores de

disparo

1130 41131 8:39 Sobre corriente Solo lectura T3
1131 Sobre corriente auxiliar Solo lectura T3
1132 Sobre carga S6lo lectura T3
1133 Fugaatierra S6lo lectura T3
1134 Corriente no balanceada Solo lectura T3
1135 V oltgje no balanceado Solo lectura T3
1136 Atascamiento Solo lectura T3
1137 Baja corriente S6lo lectura T3
1138 Sobre voltaje S6lo lectura T3
1139 Bajo voltaje Solo lectura T3
1140 Entrada andloga alta Solo lectura T3
1141 Entrada andoga baja Solo lectura T3
1142 PTC Solo lectura T3
1143 Corriente fase pérdida Solo lectura T3
1144 Corriente fase reversa Solo lectura T3
1145 Voltgje fase pérdida Solo lectura T3
1146 Voltagjefasereversa S6lo lectura T3
1147 Bajavelocidad S6lo lectura T3
1148 Estado contactor Solo lectura T3
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1149 Disparo digital 1 Sdlo lectura T3
1150 Disparo digital 2 Sdlo lectura T3
1151 Disparo digital 3 Sdlo lectura T3
1152 Disparo digital 4 Solo lectura T3
1153 Disparo digital 5 Solo lectura T3
1154 Disparo digital 6 Solo lectura T3
1155 Disparo digital 7 Sdlo lectura T3
1156 RTD Médulo 1 #1 Sélo lectura T3
1157 RTD Médulo 1 #2 Solo lectura T3
1158 RTD Médulo 1 #3 Sblo lectura T3
1159 RTD Médulo 1 #4 S6lo lectura T3
1160 RTD Médulo 1 #5 S6lo lectura T3
1161 RTD Médulo 1 #6 S6lo lectura T3
1162 RTD Médulo 1 #7 Solo lectura T3
1163 RTD Médulo 1 #8 Sélo lectura T3
1164 RTD Médulo 2 #1 S6lo lectura T3
1165 RTD Médulo 2 #2 Sélo lectura T3
1166 RTD Médulo 2 #3 Solo lectura T3
1167 RTD Médulo 2 #4 Solo lectura T3
1168 RTD Médulo 2 #5 Sblo lectura T3
1169 RTD Médulo 2 #6 S6lo lectura T3
1170 RTD Médulo 2 #7 Sélo lectura T3
1171 RTD Médulo 2 #8 Solo lectura T3
1172 RTD Médulo 3 #1 Solo lectura T3
1173 RTD Médulo 3#2 Sblo lectura T3
1174 RTD Médulo 3#3 S6lo lectura T3
1175 RTD Médulo 3#4 S6lo lectura T3
1176 RTD Médulo 3 #5 Solo lectura T3
1177 RTD Médulo 3 #6 Solo lectura T3
1178 RTD Médulo 3 #7 Sélo lectura T3
1179 RTD Médulo 3#8 S6lo lectura T3
1180 RTD Médulo Comunic. 1 S6lo lectura T3
1181 RTD Médulo Comunic. 2 Solo lectura T3
1182 RTD Médulo Comunic. 3 Sblo lectura T3
1183 RTD sensor S6lo lectura T3
1184 Tiempo partidor Solo lectura T3
1185 Display comunicacion Sdlo lectura T3
1186 Parada (Sdlo en proteccion) | Solo lectura T3
1187 Factor poder registro— Q4 | Solo lectura T3
1188 Bajafrecuencia Solo lectura T3
1189 Sobre frecuencia S6lo lectura T3
1190 A/D S6lo lectura T3
1191 Red Solo lectura T3
1192 Factor poder lider — Q- Solo lectura T3
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1210 41211 9:0 Segundos de operacion Solo lectura T2 (bgjo)
1211 T2 (dto)
Energia
1212 41213 9.2 kW segundos S6lo lectura T4 (wordl)
1213 T4 (word2)
1214 T4 (word3)
1215 T4 (word4)
1216 kV A segundos Solo lectura T4 (wordl)
1217 T4 (word2)
1218 T4 (word3)
1219 T4 (word4)
1220 kVAR segundos T4 (wordl)
1221 T4 (word2)
1222 T4 (word3)
1223 T4 (word4)
Bajafrecuencia
1230 41231 9:20 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
1231 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 30-80 Hz T1 (bajo)
1232 T1 (ato)
1233 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-500 s T1 (bajo)
1234 T1 (dto)
1235 Nivel de dlarma Lectura/Escrit. | 30-80 Hz T1 (bgjo)
1236 T1 (ato)
1237 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 0.5-500 s T1 (bajo)
1238 T1 (ato)
Sobre frecuencia
1239 41231 9:20 Accién de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
1240 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 30-80 Hz T1 (bajo)
1241 T1 (ato)
1242 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-500 s T1 (bajo)
1243 T1 (dto)
1244 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 30-80 Hz T1 (bgjo)
1245 T1 (ato)
1246 Demorade alarma Lectura/lEscrit. | 0.5-500 s T1 (bajo)
1247 T1 (alto)
Accion de alarma de baja frecuencia
1248 | 41249 | 9:38 [ Accién de dlarma | Lectura/Escrit. | 0-7 | T43
Accion de alarma de sobre frecuencia
1249 | 41250 | 9:39 | Accién de dlarma | Lectura/Escrit. | 0-7 [ T43
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Factor de poder Cuadrante 3
1250 41251 9:40 Accidn de disparo Lectura/Escrit. | 0-7 T42
1251 Nivel de disparo Lectura/Escrit. | 0.5-1.0 T1 (bgjo)
1252 T1 (alto)
1253 Demora de disparo Lectura/Escrit. | 0.1-500 s T1 (bajo)
1254 T1 (alto)
1255 Nivel de alarma Lectura/Escrit. | 0.5-1.0 T1 (bgjo)
1256 T1 (alto)
1257 Demorade alarma Lectura/Escrit. | 0.1-500 s T1 (bajo)
1258 T1 (alto)
1259 Accion de darma Lectura/Escrit. | 0-7 T43
Registros definidos por e usuario

1400 41401 9:190 Registro 0 de usuario Lectura/Escrit. T43
1401 Registro 1 de usuario L ectura/Escrit. T43
1402 Registro 2 de usuario L ectura/Escrit. T43
1403 Registro 3 de usuario Lectura/Escrit. T43
1404 Registro 4 de usuario Lectura/Escrit. T43
1405 Registro 5 de usuario L ectura/Escrit. T43
1406 Registro 6 de usuario L ectura/Escrit. T43
1407 Registro 7 de usuario L ectura/Escrit. T43
1408 Registro 8 de usuario Lectura/Escrit. T43
1409 Registro 9 de usuario Lectura/Escrit. T43
1410 Registro 10 de usuario L ectura/Escrit. T43
1411 Registro 11 de usuario L ectura/Escrit. T43
1412 Registro 12 de usuario L ectura/Escrit. T43
1413 Registro 13 de usuario Lectura/Escrit. T43
1414 Registro 14 de usuario Lectura/Escrit. T43
1415 Registro 15 de usuario L ectura/Escrit. T43
1416 Registro 16 de usuario L ectura/Escrit. T43
1417 Registro 17 de usuario L ectura/Escrit. T43
1418 Registro 18 de usuario Lectura/Escrit. T43
1419 Registro 19 de usuario Lectura/Escrit. T43
1420 Registro 20 de usuario L ectura/Escrit. T43
1421 Registro 21 de usuario L ectura/Escrit. T43
1422 Registro 22 de usuario Lectura/Escrit. T43
1423 Registro 23 de usuario Lectura/Escrit. T43
1424 Registro 24 de usuario Lectura/Escrit. T43
1425 Registro 25 de usuario L ectura/Escrit. T43
1426 Registro 26 de usuario L ectura/Escrit. T43
1427 Registro 27 de usuario Lectura/Escrit. T43
1428 Registro 28 de usuario Lectura/Escrit. T43
1429 Registro 29 de usuario Lectura/Escrit. T43
1430 Registro 30 de usuario L ectura/Escrit. T43
1431 Registro 31 de usuario L ectura/Escrit. T43
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Informacion de usuario
1432 41433 9:222 Info. 0 deregistro deusuario | Slolectura | Clasificaciony tipo definido
1433 Info. 1 deregistro deusuario | Sololectura | Por € valor deregistro
1434 Info. 2 deregistro deusuario | Sélo lectura
1435 Info. 3 deregistro deusuario | Sélo lectura
1436 Info. 4 de registro deusuario | Sélo lectura
1437 Info. 5 deregistro deusuario | Sélo lectura
1438 Info. 6 de registro deusuario | Solo lectura
1439 Info. 7 deregistro deusuario | S6lo lectura
1440 Info. 8 deregistro deusuario | Sélo lectura
1441 Info. 9 deregistro deusuario | Sélo lectura
1442 Info. 10 de registro de usuario | Sélo lectura
1443 Info. 11 de registro de usuario | Solo lectura
1444 Info. 12 de registro de usuario | S6lo lectura
1445 Info. 13 de registro de usuario | S6lo lectura
1446 Info. 14 de registro de usuario | Sélo lectura
1447 Info. 15 de registro de usuario | Solo lectura
1448 Info. 16 de registro de usuario | S6lo lectura
1449 Info. 17 de registro de usuario | S6lo lectura
1450 Info. 18 de registro de usuario | S6lo lectura
1451 Info. 19 de registro de usuario | Sélo lectura
1452 Info. 20 de registro de usuario | Solo lectura
1453 Info. 21 de registro de usuario | S6lo lectura
1454 Info. 22 de registro de usuario | S6lo lectura
1455 Info. 23 de registro de usuario | S6lo lectura
1456 Info. 24 de registro de usuario | Sélo lectura
1457 Info. 25 de registro de usuario | Solo lectura
1458 Info. 26 de registro de usuario | S6lo lectura
1459 Info. 27 de registro de usuario | S6lo lectura
1460 Info. 28 de registro de usuario | S6lo lectura
1461 Info. 29 de registro de usuario | Sélo lectura
1462 Info. 30 de registro de usuario | Solo lectura
1463 Info. 31 de registro de usuario | S6lo lectura
Notas.

1. Sieltipoderegistro es START (partida), estos son los valores méximos durante la partida.

2. Si € tipo deregistro es START (partida), estos son los valores minimos durante a partida.

3. Sid tipo deregistro es START (partida), este es el 1%t usado durante la partida.

4. el Archivo A-B se codifica como FILE:ELEMENT. Para leer o escribir el elementos como conectores, la

direccion PL5 deberia ser <F><FILE>.<ELEMENT> (Ejemplo: F9:222). Paraleer o escribir €l elementos como
integradores, agregue 20 a ndmero de archivo y precédalo con N, <N><FILE+20>:<ELEMENT> (Ejemplo:

N9:222)
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TIPO

TIPOC

DESCRIPCION

T1

Conecta

IEEE 32-bit conecta el formato organizado como dos valores de 16-bit

Bit 31: Sefial

Bits 30..23: Exponente

Bits 22..0: Mantissa

Conecta (alto): Bits 31..16

Conecta (bgjo): Bits 15..0

T2

largo

Formato de 32-bit organizado como dos valores de 16-bit

T3

corto

16-bit

T4

doble

Formato |EEE 64 bit

Bit 63: Sefial

Bit 62..52: Exponente

Bit 51..0: Mantissa

Palabra 1 (palabra menos significativa) ... Palabra 4 (palabra mas significativa)

T5

reservado

T6

corto

Habilitado/Deshabilitado

0: Habilitado

1: Deshabilitado

T7

corto

Accién alarma/disparo

0: No hay disparo ni alarma

1. Disparo

2: Alarma

3: Disparo y darma

T8

corto

Fuga a tierra— Fuente de transformador de corriente

0: Entrada transformador de corriente

T9

corto

V-Tipo de conexién

0: Sin entrada de voltaje

1: 1PT linea alinea

2: 2PT lineaalinea

3: 3PT & directo

T10

corto

Frecuencia

0: 50 Hz

1: 60 Hz

T11

corto

Tipo de partidor

0: Solo proteccion

1: Voltgjetota sin reversa

2 Transmision de velocidad ajustable

3.Partida suave

4. Voltgje total con reversa

5. Dos velocidades

6: Transicion cerrada de reactor/resistor

7: Transicion abierta de reactor/resistor

8: Anillo colector

9: Partida suave con bypass

10: Parte bobinado
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DESCRIPCION

11

: Doble delta

12

: Auto transformador

13

: Dos bobinados

14: Deltaen formade Y, transicion abierta

15: Deltaen formade Y, transicion cerrada

T12

corto

Fu

ncion de entrada digital

0: Entrada no usada

: Partida 1 (Contacto N.O.)

: Partida 2 (Contacto N.O.)

. Parada (Contacto N.C.)

: Estado derelé A de partidor

: Estado de relé B de partidor

: Estado de relé C de partidor

: Estado derelé D de partidor

. Intercierre (N.C.)

OQIOIN|D T WIN|F

: Disparo 1 (N.C.)

10

. Reprogramacion (N.O.)

11

: Seleccion locd

12

: Partida 1 local

13

: Partida 2 local

14

: Partida 1 2-cable

15

: Partida 2 2-cable

T13

corto

Funcién derelé

0: Ninguno

: Partidor relé A

: Partidor relé B

: Partidor relé C

: Partidor relé D

Disparo 1

Alarmal

: Disparo 2

: Intercierre

: Locd

plolo(Nlolualslw(n e

o

: Corriente detectada

=
=

: Modo funcionamiento

[EnN
N

. Compl eta secuencia de partidor

=
w

. Cierre térmico — Inhibe partida

[N
N

- Ninguna

=
a1

: Watchdog

[InN
[op)

: Disparo 3

[
~

:Alarma?2

=
(o]

: Alarma 3

19:

Pulso disparo 1

T14

corto

Disparo de relé/Modo de alarma

0:

Seguro contrafalla

1

No seguro contrafala
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T15

corto

Pardmetro de salida andloga

0: Fase de corriente

1. Fugaatierra

2: Capacidad térmica

3: Estator RTD

4. Soporte RTD

5: CargaRTD

6: Ambiente RTD

7: Voltge

8: (1) no balanceado

9: Factor de poder

10: Poder real

11: Poder reactivo

12: Poder aparente

13: Cero

14: Escalatotal

T16

corto

Tipo de comunicacion

0: NINGUNA

1: A-B DF1

2: Modbus RTU

3: Cualquier bus

T17

corto

Clasificacion baud

0:1.2kB

1.24kB

2:4.8kB

3:9.6kB

4:19.2kB

5: DeviceNet 125 kB

6: DeviceNet 250 kB

7: DeviceNet 500 kB

T18

corto

Verificacion de error

0: No seleccionado

1: Verificacion de CRC

2: Verificacion de BCC

T19

corto

NUmero de médulos RTD

0: No hay médulo RTD

1: 1 M6dulo RTD

2: 2M6dulos RTD

3: 3MdbdulosRTD

T20

corto

Tipo deRTD

0: Deshabilitado

1: Platino 100

2: Niquel 100

3: Niquel 120

4: Cobre 10
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TIPO TIPO C

DESCRIPCION

T21 corto

Funcion RTD

0: Estator

1: Soporte

2: Carga

3: Ambiente

T22 caracter

Total de 20 caracteres en pares NULL terminado

Registro +0: caréacter (0) y carécter (1)

Registro +1: caréacter (2) y carécter (3)

Registro +2: caréacter (4) y carécter (5)

Registro +3: carécter (6) y carécter (7)

Registro +4: caréacter (8) y carécter (9)

Registro +6: caracter (10) y caracter (11)

Registro +7: carécter (12) y caracter (13)

Registro +8: caracter (14) y caracter (15)

Registro +9: carécter (16) y caracter (17)

Registro +10: carécter (18) y caracter (19)

Terminacion NULL se inserta en antena direccional

Al indice 20 se no se suministra en montaje

T23 lago

Fecha

Bits 31...16: afio en binario

Bits 15..8: 1-12 meses en binario

Bits 7..0: 1-31 dias en binario

T24 largo

Hora

Bits 31..24: 0-23 horas en binario

Bits 23..16: 0-60 minutos en binario

Bits 15..8: 0-60 segundos en binario

Bits 7..0: 0-99 centésimas de segundo en un segundo en binario

T25 reservado

T26 corto

Fuente de disparo

0: Registro vacio

1. Registro de partida

2: Registro de disparo

T27 corto

Codigo de mensagje

00: Principal disparo de sobre corriente

01: Disparo auxiliar de sobre corriente

02: Disparo de sobrecarga

03: Alarma de sobrecarga

04: Disparo de fuga atierra

05: Alarmadefugaatierra

06: Disparo de corriente no balanceada

07: Alarmade corriente no balanceada

08: Disparo de voltaje no balanceado

09: Alarma de voltaje no balanceado

10: Disparo de atascamiento

11: Alarma de atascamiento

12: Disparo de bgja corriente

13: Alarma de baja corriente
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14

: Disparo de sobre voltaje

15

. Alarma de sobre voltgje

16

: Digparo de bgjo voltge

17

: Alarma de bgjo voltaje

18

: Disparo alto de entrada anéloga

19

. Alarma alta de entrada andloga

20

: Disparo bajo de entrada anal oga

21:

Alarma baja de entrada anadloga

22:

PTC Temperatura de disparo

23:

PTC Temperatura de alarma

24:

Disparo de fase de pérdida (corriente)

25:

Disparo de fase reversa (Corriente)

26:

Disparo de fase de pérdida (V oltaje)

27:

Disparo de fase de reversa (Voltaje)

28:

Disparo de bgja velocidad

29:

Disparo de estado derelé

30:

Disparo digital 1

31:

Disparo digital 2

32:

Disparo digital 3

33:

Disparo digital 4

34:

Disparo digital 5

35:

Disparo digital 6

36:

Disparo digital 7

37

RTD Madulo 1 Disparo nimero 1

38:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 1

39:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 2

40:

RTD Modulo 1 Alarma ndmero 2

41:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 3

42:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 3

43:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 4

44:

RTD Médulo 1 Alarma nimero 4

45:;

RTD Madulo 1 Disparo nimero 5

46:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 5

47:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 6

48:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 6

49:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 7

50:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 7

51:

RTD Madulo 1 Disparo nimero 8

52:

RTD Médulo 1 Alarma ndmero 8

53:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 1

54.

RTD Médulo 2 Alarma nimero 1

55:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 2

56:

RTD Moédulo 2 Alarma ndmero 2

57

RTD Madulo 2 Disparo nimero 3

58:

RTD Médulo 2 Alarma ndmero 3

59:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 4

60:

RTD Madulo 2 Alarma ndmero 4
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61:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 5

62:

RTD Médulo 2 Alarmanimero 5

63:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 6

64:

RTD Médulo 2 Alarmanimero 6

65:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 7

66:

RTD Médulo 2 Alarmanimero 7

67:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 8

68:

RTD Médulo 2 Alarmanimero 8

69:

RTD Madulo 2 Disparo nimero 1

70:

RTD Médulo 3 Alarmanimero 1

71.

RTD Madulo 3 Disparo nimero 2

72:

RTD Médulo 3 Alarmanimero 2

73:

RTD Madulo 3 Disparo nimero 3

4.

RTD Médulo 3 Alarmanimero 3

75:

RTD Madulo 3 Disparo nimero 4

76:

RTD Médulo 3 Alarmanimero 4

s

RTD Madulo 3 Disparo nimero 5

78:

RTD Médulo 3 Alarmanimero 5

79:

RTD Madulo 3 Disparo nimero 6

80:

RTD Médulo 3 Alarmanimero 6

81:

RTD Madulo 3 Disparo nimero 7

82 RTD Médulo 3 Alarmanimero 7

83:

RTD Madulo 3 Disparo nimero 8

84.

RTD Moédulo 3 Alarma nimero 8

85:

RTD Madulo 1 disparo de comunicacion

86:

RTD Médulo 1 alarma de comunicacion

87:

RTD Madulo 2 disparo de comunicacion

88:

RTD Médulo 2 alarma de comunicacion

89:

RTD Madulo 3 disparo de comunicacion

90:

RTD Médulo 3 alarma de comunicacion

91.

RTD Sensor de disparo

92:

RTD Sensor de alarma

93:

Cierre térmico

94.

Cargas todas por defecto

95:

Memoria no volatil (NV) Error enumeracion

96:

NV error numérico

97.

NV error de montaje

98:

NV error de registro de evento

99:

NV error de It

100:

Partidor de disparo

101:

Despliegue — Comunicacion de disparo

102:

Estado de fallade A/D

103:

Disparo causado por PARADA

104

Red — Comunicacion de disparo

105:

Red — Comunicacion de dlarma

106.

PF Disparo cuadrante 4

107:

PF Alarma cuadrante 4
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108: Disparo de bgja frecuencia

109: Alarma de baja frecuencia

110: Disparo de sobre frecuencia

111: Alarma de sobre frecuencia

112: PF Disparo cuadrante 3

113: PF Alarmade cuadrante 3

114: Alarma de fase de reversa (Corriente)

115: Alarma de fase de reversa (Voltaje)

255: No hay disparo ni cddigo de alarma

T28

corto

Estado del motor

BiO: 1 = Corriente del motor > umbral de corriente

Bit1: 1 = Motor en modo de operacion

Bit2: 1 = Motor atoda velocidad (basado en lainformacion del tacémetro)

Bit3: 1 = Corriente del motor > 125% de corriente

Bit4: 1 = Temperatura programada bypaseada

T29

corto

Estado de secuencia del partidor

1= Partida 1

2 = Funcionamiento 1

3 = Partida 2

4 = Funcionamiento 2

5 = Parada

6 = Timer encendido del giro posterior

T30

corto

Resumen de disparo y dlarma

Bit0: 1 = Disparo (disparo 1 o disparo 3)

Bitl: 1 = Alarma(alarmal, 2, 3)

Bit2: 1 = Disparo 2

Bit3:1 = Intercierre no valido

Bit4: 1= Partida cerrada

Bit5: 1 = Parada activa (STOP presionado)

T31

caracter

Carécter ASCII diseccionado en el siguiente formato:

YY/MM/DD HH:MM:SS

YY: 2 digitos del afio (Afio 2000 — 2099)

MM: Mes1-12

DD: Dia0-23

SS: Segundos 0-59

El tiempo real en €l reloj se actualiza con el comando “ Set RTC”

T32

corto

Registro_Encabezado apunta a siguiente registro libre

El dltimo registro se ubica en Registro Encabezado — 1

0 63 s € Registro_Encabezado es cero

T33

corto

Tipo de modelo

0: NEMA (M&imo RMS)

1: Factor K

T34

corto

Tipo de entrada analoga 4-20 mA

0: Deshabilitado

1 4-20 mA genérico

2: ASD sincronizado
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3: Velocidad del motor

T35

corto

Estado de entrada digital

Bit0: Entrada digital 1

Bitl: Entrada digital 2

Bit2: Entrada digital 3

Bit3: Entrada digital 4

Bit4: Entrada digital 5

Bit5: Entrada digital 6

Bit6: Entrada digital 7

T36

corto

Estado de salida del relé

Bit0: Relé 1

Bitl: Relé 2

Bit2: Relé3

Bit3: Relé 4

Bit4: Relé5

T37

corto

Comando del MPS

0: Parada

: Parada 1

: Parada 2

. Disparos reprogramados

. Programacion de reloj de tiempo real

: Limpialos registros de informacion

: Limpialos contadores de disparo

No usado

: Limpialas horas de operacion

olo(Nlo|lalslwve

: Reprogramacion de I°t de emergencia y reprograma disparos

10: Selecciona control local

11: Desselecciona control local

12: Rehabilitala proteccion de temperatura

T38

reservado

T39

reservado

T40

corto

NuUmeros de OPI

0:10PI

1: 20OPIs

2: 30PIs

T41

corto

Tipo de transferencia

: Deshabilitado

: Disparo 1

: Disparo 2

: Disparo 3

: Disparo 1y Disparo 2

: Disparo 1y Disparo 3

- Disparo 1y Disparo 2 y Disparo 3

N[OOI WINIFPIO

: Disparo 2 y Disparo 3
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T43

corto

Accion de adlarma

0: Deshabilitado

1: Alarmal

2: Alarma 2

3: Alarma3

4: Alarmaly Alarma 2

5: Alarmaly Alarma3

6: Alarmaly Alarma 2y Alarma 3

7: Alarma2y Alarma 3

NOTA: Todos los valores son nimeros verdaderos a menos que lo indique “ Btix”.
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