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Urzadzenia do sterowania silnikéw - Softstarty

Uktady do tagodnego
rozruchu i zatrzymy-
wania silnikéw induk-
cyjnych

Jest to najlepsza ochrona przed
przedwczesnym zuzywaniem sig
silnikow.

Rozruch bezposredni lub rozruch
typu gwiazda / trojkat sg nadal
najczesciej stosowanym rodzajem
zatgczania silnikow.

Pomimo udoskonalen techni-
cznych silnikow i stycznikow
sterujacych ich praca, udary wy-
stepujace podczas gwattownego
zatgczania i wytgczania nie moga
by¢ wyeliminowane.
Uszkodzenia tozysk, skrzyn
biegéw, przedwczesne zuzycie,
czeste awarie pasoéw przenosza-
cych napedy czy tez spadajace
produkty przy zataczaniu urza-
dzen je transportujgcych sg jed-
nymi z wielu niekorzystnych
nastepstw tego popularnego
rodzaju zataczania.

Silniki oraz cate instalacje -
dzieki uktadom do tagodnego
rozruchu i zatrzymywania - moga
bez awaryjnie funkcjonowac¢ duzo
diuze;.

Zataczanie silnikow przy wykorzy-
staniu uktadéw typu Soft-Start
znacznie redukuje udary mechani-
czne silnikdw, jego watu (wirnika),
skrzyn biegéw oraz paséw prze-
noszacych naped.

Zywotno$é urzadzen mechani-
cznych jest dzieki temu znacznie
przedtuzona.

Typowe aplikacje:

- pompy, kompresory

- pasy, taSmociagi

- podnosniki, windy

- dmuchawy, wentylatory
- mieszalniki

- drzwi garazowe, itd.

Bez ukladéw
do tagodnego rozruchu

Z zastosowaniem uktadow
do tagodnego rozruchu

Przedwczesne zuzywanie si¢ elementéw
przenoszacych naped

Mniejsze zuzycie elementow
mechanicznych

Przecigzenia mechaniczne

Wydtuzona zywotnos¢ urzadzen

tagodne zmiany w procesach
technologicznych

Niebezpieczenstwo spadania i wywra-
cania sie przedmiotéw transportowanych

Lepsze przenoszenie
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Urzadzenia do sterowania silnikéw - Softstarty

Zestawienie
Seria-E Potprzewodnikowe ukiady sterowania silnikami AC
Napigecie znamionowe Prad znamionowy
3A 12A 25A
FO®
® ;‘?;3 22: 127/220 VAC RSE 2203-B RSE 2212-B RSE 2225-B
@
Softstart 40: 230/400 VAC RSE 4003-B RSE 4012-B RSE 4025-C
o O
| Softstop B
- 48: 270/480 VAC RSE 4803-B RSE 4812-B RSE 4825-C
FX®
60: 400/600 VAC RSE 6003-B RSE 6012-B RSE 6025-C
RSC/RSO Modut sterujacy Modut wyjsciowy
RSO 2210
RSO 2225
RSO 2250
RSO 2290
QD QD QD RSO 22110
- - RSO 4010
() o
°5 o © © RSO 4050
Softstart () RSC-HDOM60 RSO 4090
/ Softstop D = RSC-AAMG0 RSO 40110
O O O RSO 4810
RSO 4825
RSO 4850
RSO 4890
RSO 48110
RSO 6050
RSO 6090
RSO 60110
Hamulec dynamiczny
Hamulec dynamiczny dla 3-fazowych silnikow indukcyjnych z nastawianym czasem hamowania
od 1 do 20 sek. i nastawianym pradem hamujgcym.
RTC/RTO Modut sterujacy Modut wyjsciowy
RTO 1210
50 Hz @ @
I 1 RTC 40 HD 12-5
Hamulec Beo RTO 1225
= ° 60 Hz © ©
i
(] [ RTC 40 HD 12-6
@ @ RTO 1250
Mozliwe warianty aplikacyjne: Akcesoria:
* fagodny rozruch i realizacja uktadu nawrotnego * radiator
* tagodny rozruch i zatrzymanie * warystory
* hamowanie i realizacja uktadu nawrotnego » bezpieczniki i oprawy bezpiecznikowe

* fagodny rozruch i zatrzymanie i realizacja uktadu nawrotnego .

zabezpieczenia / wytaczniki termiczne

zasilacz MS1...
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Uklad sterowania silnikami, 1-fazowy, 3-fazowa redukcja
momentu obrotowego, typu RSE 1112-BS, RSE 2312-BS, RSE 4012-BS

Opis

Kod zaméwieniowy

Kompaktowe - tatwe w montazu i zastosowaniu - potprzewod-

nikowe urzadzenie do sterowania silnikami AC.

Pozwala ono na dokonywanie tagodnych zataczen silnikow

pobierajacych prady do 12 A.

Zardwno czas rozruchu jak i warto$¢ poczatkowego momentu
rozruchowego mogg by¢ niezaleznie ustawione na potencjo-

metrach znajdujacych sie na ptycie czotowej urzadzenia.

Redukcja momentu obrotowego przy ustawieniu rampy w jednej

fazie jest mozliwa takze dla aplikacji 3-fazowych.

Podstawowe dane techniczne

prad znamionowy: 12AAC 53b

tagodny rozruch dla silnikow 1-fazowych

redukcja momentu obrotowego dla silnikéw 3-fazowych
napiecie znamionowe: do 400VAC, 50/60 Hz

wskaznik LED - zasilania i stanu pracy

wbudowane zabezpieczenie warystorowe

wbudowany BY-PASS dla ztacza pétprzewodnikowego

RSE 23 12 - BS

Przekaznik potprzewodnikowy —I
Uktad sterowania silnikami

Obudowa typu EURO

Napiecie znamionowe
Prad znamionowy

Napiecie sterujace

Sterowanie 1-fazowe

Typ Napiecie Prad Napiecia
znamionowe Ue znamionowy le sterujace Uc
RSE: seria - E, 11: 115 VACrms, 50/60 Hz 12: 12 A -B: 24 do 110 VAC/DC

ukiad sterowania silnikiem

Wejscie sterujace

23: 230 VACrms, 50/60 Hz
40: 400 VACrms, 50/60 Hz

Wyjscie mocy

110 do 480 VAC

Zakres napiecia sterujacego Uc

Kategoria uzytkowania

AC-53b wewnetrzny

A1-A2: 24-110 VAC/DC £15%, BY-PASS dla wyjscia
12 mA potprzewodnikowego
A1-A3: 110-480 VAC +£15%, Zabezpieczenie przecigzeniowe
5 mA (wytacznik przecigzeniowy) x/Tx: 6/13 (IEC 60947-4-2)
Izolacja migdzy fazami 630 V rms Minimalny prad obcigzenia
Wytrzymatos$¢ dielektryka RSE..12-BS 200 mAACrms

Napiecie dielektryka:
Odporno$¢ impulsowa:

2,5 kVAC(rms)
4KV (1,2/50ps)
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RSE 1112-BS, RSE 2312-BS, RSE 4012-BS

Zasilanie

Specyfikacja ogdlna

Zasilacz Kategoria przepieciowa

Doktadnos$é

Napiecie znamionowe (Ue)
Do zaciskéw L1/L-L2/N
1"
23
40
Przerwa napieciowa
Wytrzymato$¢ dielektryka
Odpornos¢ impulsowa

- 11l (IEC 60664)

(IEC 60038)

115 VAC rms £ 15%
230 VAC rms = 15%
400 VAC rms + 15%
<40 ms

4KV (1,2/50 ps)

Moc znamionowa:
dostarczana z zaciskow

2VA
L1/L-L2/N

Rampa rozruchu

Moment poczatkowy

5,5-7,5s na maks.
< 0,5s namin.

70 - 100% na maks.
5% na min.

EMC

Kompatybilnosé
Elektromagnetyczna

Tryby pracy

Ukfad sterowania silnikiem jest przeznaczony do tagodnego
zatgczania 1-fazowych silnikdéw indukcyjnych i ma za zadanie
redukcje niekorzystnych zjawisk wystepujacych podczas
rozruchéw silnikéw, ktére wptywajg na zywotnos¢ tych urzadzen
i jakos¢ ich pracy.

tagodny rozruch silnika polega na ptynnej regulacji jego
napiecia (jedna faza). Po zakonczeniu rozruchu ztacze potprze-
wodnikowe jest mostkowane (BY-PASS) przez przekaznik
elektromagnetyczny.

Wartos$¢ poczatkowego momentu obrotowego moze by¢
ustawiona za pomocg potencjometru w granicach: 0...85%
momentu znamionowego.

Czas trwania rozruchu réwniez nastawiamy za pomoca drugiego
potencjometru w przedziale: 0,5...5 sekundy.

Zielona dioda LED wskazuje na obecnos$¢ napiecia zasilania.
Dwie zotte diody LED wskazujg odpowiednio: tryb pracy i rampe
rozruchu (w czasie jej trwania).

Zabezpieczenie przed przecigzeniem nie jest zintegrowane,
w tym urzadzeniu i musi by¢ ono zainstalowane oddzielnie.
Urzadzenie steruje jedynie jedng fazg (L1).

Fazy: L2/N i L3 sg bezposrednio potgczone z obcigzeniem.

Dane dotyczace potprzewodnika

Prad 12t dla bezpiecznika Itsm di/dt
znamionowy t=1-10ms
12A 610 A%s 350 Ap | 50 Alus

Wskaznik
Obecnos¢ napiecia zasilania LED - zielony
By-pass wyjscia
potprzewodnikowego LED - zotty
Warunki srodowiskowe
Stopien ochrony IP 20

Stopien zanieczyszczenia &
Temperatura pracy -20°C do +50°C
Temperatura magazynowania -50°C do +85°C

Zaciski srubowe

Moment obrotowy Max. 0,5 Nm acc lub I[EC 60947
Przekréj przewodow 2 x 2,5 mm?
Znak CE Tak

Schemat pogladowy 1

I® “
100% -

<~

©0

.

@ Rampa rozruchu: czas 0,5-5 s. Czas narostu napiecia
obcigzenia od zera do warto$ci znamionowe;.
Moment poczatkowy rozruchu: (0...85%) napiecia
znamionowego, od ktérego rozpoczyna sie rampa rozruchu

Schemat pogladowy 2

Schemat funkcjonalny

L/ LN Ls
Uc
110-480V ~ —0A3 [] e H
24-110V =< A2 / %A
A1
O
T TN Ts

Napiecie sieci

e sed | || |

RUg

Wejscie sterujace

o I | | | |

N = || |

LED ﬁ m

T

LED ‘/
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RSE 1112-BS, RSE 2312-BS, RSE 4012-BS

Aplikacje dla silnikéw 1-fazowych

Zmiana z rozruchu bezposredniego (zataczenie
bezposrednie) na rozruch tagodny sterowany liniowo

Dzieki zastosowaniu uktadu do tagodnego rozruchu RSE,

zmiana rozruchu liniowego na rozruch tagodny jest bardzo prosta:

1) Przetnij kabel silnika i wstaw przekaznik RSE.

2) Podtacz wejscie sterujgce do kabli napiecia sieciowego.
Ustaw poczatkowy moment obrotowy na minimum,
a potencjometr rampy rozruchu przesun na maksimum.

3) Wiacz ponownie zasilanie - wyreguluj moment obrotowy
tak aby silnik rozpoczat prace natychmiast po podaniu
zasilania i ustaw czas rampy na odpowiednig wartosc.

Po zataczeniu C1, sterownik rozpoczyna prace - silnik wykonuje
tagodny rozruch. Po wytaczeniu C1, silnik sie zatrzyma, sterownik
silnika zresetuje sie, a po 0,5 sekundy urzadzenie jest gotowe
do rozpoczecia ponownego (tagodnego) rozruchu.

Prosze zwrdéci¢ uwage na to, ze sterownik nie izoluje silnika
od sieci. Zatem stycznik C1 potrzebny jest tutaj jako wtacznik
ochronny silnika.

L1L  L2/N L3}

COTUT  T2N T3

tagodny rozruch

Kiedy S1 jest zwarty tagodny rozruch bedzie wykonywany zgodnie
z ustawieniami potencjometrow rampy rozruchu i poczatkowego
momentu obrotowego.

O
L1/L  [L2/N [L3

G|

T1/T [T2/N |T3

Przerwy miedzy kolejnymi rampami rozruchu

Aby uchroni¢ pétprzewodnik przed przegrzaniem, nalezy zapewni¢
pewng przerwe miedzy kolejnymi rampami rozruchu. Czas ten
zalezy od pradu silnika w czasie rampy i czasu trwania rampy
(patrz tabela ponizej).

RSE .. 12 -BS
Czas pomiedzy
rampy (&) | 2 5 10

72 2,5 min 5 min 40 min N/A
60 1,5min | 3 min 13 min 17 min
48 50 sek 1,5min| 5 min 10 min
36 30 sek 1 min 3 min 7 min
24 15 sek 40 sek 1,5min | 2,5min
12 10 sek 20 sek 50 sek 70 sek
6 5 sek 9 sek 20 sek 40 sek

UWAGA:

Dane w tabeli ustalone sg dla temperatury otoczenia 20°C.
Przy wyzszych temperaturach nalezy dodac 5% wartosci z tabeli
na kazdy 1°C podwyzszonej temperatury.

Nie wolno powtarzaé rozruchu przy zablokowanym wirniku

Sposoby zabezpieczen

Sterownik silnika powoduje automatyczne mostkowanie pétprze-
wodnika po zakonczeniu rozruchu. W zwigzku z tym potprzewod-
nik moze ulec zniszczeniu jedynie przy zwarciu podczas rampy
rozruchu lub rampy hamowania.

Silnik jednofazowy indukcyjny, z odpowiednio dobranym zabezpie-
czeniem przecigzeniowym nie powoduje zwarcia miedzy liniami
ani bezposrednio do ziemi tak jak niektore inne rodzaje obcigzen,
np. spirale grzewcze. W uszkodzonych silnikach zawsze cze$¢
uzwojenia ogranicza prad zwarciowy.

Jezeli silnik zainstalowany jest w warunkach, w ktérych jego
zasilanie nie moze by¢ zakidcone, jako dopuszczalne zabez-
pieczenie przeciwzwarciowe stosuje sie jednopolowy termiczno-
magnetyczny przekaznik przecigzeniowy.

Jezeli istnieje ryzyko zwarcia na kablu, sterowniku lub obcigzeniu,
nalezy zastosowac ultraszybki bezpiecznik np.: Ferraz 660 gRB
10-25 z gniazdem PST-10.
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RSE 1112-BS, RSE 2312-BS, RSE 4012-BS

Aplikacje dla silnikéw 3-fazowych Wymiary
Redukcja momentu obrotowego
Po zamknieciu C1 moment obrotowy silnika 3-fazowego (w czasie 45 102
rozruchu) moze by¢ zredukowany poprzez odpowiednie ustawienie
potencjometréw: czasu rampy rozruchu i momentu obrotowego. 500
000
UWAGA:
W czasie gdy silnik jest zatrzymany C1 musi zapewniac¢ roztgczenie g NS
wszystkich 3 faz od silnika. Jest to konieczne - istnieje bowiem - g
niebezpieczenstwo pracy silnika przy dwoch fazach. = !
000
86.3
100
||
L 7
Obudowa
Waga 270 g
Materiat obudowy PC/ABS - mieszanka
Kolor Jasnoszary
Wyprowadzenia - listwa zaciskowa  PBTP
Kolor Czarny
Zaczep POM
Kolor Czarny
Ostona diod PC
Kolor Szary - przezroczysty
Pokretto PC
Kolor Czarny

‘arelpol.;




RSE 22..-B, RSE 40..-B, RSE 48..-B, RSE 60..-B 85

Uklad sterowania silnikami, pétprzewodnikowy uklad sterowania
silnikami AC, typu RSE 22..-B, RSE 40..-B, RSE 48..-B, RSE 60..-B

tagodny rozruch i zatrzymanie dla 3-fazowych silnikow
klatkowych

e = * napiecie znamionowe: do 600 VACrms, 50/60 Hz
Sea— y » prad znamionowy: 3 i 12 AAC -53b
ey * uniwersalne wejscie sterujace
? » wskaznik LED - zasilania i stanu pracy

wbudowane zabezpieczenie warystorowe
wbudowane BY-PASS'y dla ztacz pétprzewodnikowych

28
Opis Kod zaméwieniowy RSE 4003 -B
Kompaktowe - tatwe w montazu i zastosowaniu - potprzewo-  Przekaznik pétprzewodnikowy |
dnikowe urzgdzenie do sterowania silnikami AC. Uklad sterownia silnikami
Pozwala ono na dokonywanie tagodnych zataczen / wytaczen Obudowa typu EURO
silnikéw pobierajacych prady do 12 A. Napigcie znamionowe

Zardwno czas rozruchu i zatrzymania jak i warto$¢ poczatkowego Prad znamionowy
momentu rozruchowego moga by¢ niezaleznie ustawione Napiecie sterujace
na potencjometrach znajdujacych sie na ptycie czotowej

urzadzenia.

Podstawowe dane techniczne

Typ Napiecie Prad Napiecia

znamionowe Ue znamionowy le sterujace Uc*)
RSE: seria - E, 22:127/220 VACrms, 50/60 Hz 03:3A -B: 24 do 110 VAC/DC
uktad sterowania silnikiem 40: 230-400 VACrms, 50/60 Hz 12:12A 110 do 480 VAC

48: 277/480 VACrms, 50/60 Hz
60: 346/600 VACrms, 50/60 Hz

*) napigcie sterujace nigdy nie powinno by¢ wieksze od napiecia znamionowego sterowanego obcigzenia.

Wejscie sterujace Wyjscie mocy
Zakres napiecia sterujacego Uc Kategoria uzytkowania AC-53b wewnetrzny
A1-A2: 24-110 VAC/DC +15%, BY-PASS dla wyjscia
12 mA pétprzewodnikowego
A1-A3: 110-480 VAC +£15%, Zabezpieczenie przecigzeniowe
5 mA (wytacznik przeciazeniowy) x/Tx: 6/13 (IEC 60947-4-2)
Izolacja miedzy fazami 630 Vrms Minimalny prad obcigzenia
Wytrzymatos¢ dielektryka RSE..03-B 100 mAACrms
Izolacja: 2 kVAC (rms) RSE..12-B 200 mAACrms
Odpornos¢ impulsowa: 4 kV (1,2/50 ps)
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RSE 22..-B, RSE 40..-B, RSE 48..-B, RSE 60..-B

Zasilanie Specyfikacja ogdlna
Zasilacz Kategoria przepieciowa Dokfadnos¢
- 11l (IEC 60664 ) Rampa rozruchu 5,5-7,5s na max.
Napiecie znamionowe (Ue) < 0,5 s na min.
Do zaciskéw L1-L2-L3 (IEC 60038) Rampa zatrzymania 6 - 10 s na max.

22 127/220 VAC rms * 15%
50/60 Hz -5/+5 Hz

40  230/400 VAC rms + 15%
50/60 Hz -5/+5 Hz

48  277/480 VAC rms + 15%
50/60 Hz -5/+5 Hz

60  346/600 VAC rms + 15%
50/60 Hz -5/+5 Hz

Przerwa napieciowa

Wytrzymatos¢ dielektryka <40 ms
Odpornos¢ impulsowa 4 kV (1,2/50 ps)
Moc znamionowa: 2 VA
dostarczana z zaciskow L1-L2

Tryby pracy

Moment poczatkowy

< 0,5 s namin.
70 - 100% na max.
5% na min.

EMC Kompatybilnos$é
Elektromagnetyczna
Zgodnie z PN-EN 50082-2
Wskaznik
Obecnos¢ napiecia zasilania LED - zielony
By-pass wyjscia
poétprzewodnikowego LED - zotty
Warunki srodowiskowe
Stopien ochrony IP 20
Stopien zanieczyszczenia 8

Temperatura pracy
Temperatura magazynowania

-20° do +50°C
-50° do +85°C

Zaciski sSrubowe

Moment obrotowy Max. 0,5Nm acclub (IEC 60947)
Przekrdj przewodow 2 x 2,5 mm?
Certyfikaty CSA (<7,5 KM przy 600 VAC),
UL
Znak CE Tak

Dane dotyczace poétprzewodnika

Ukfad sterowania silnikiem jest przeznaczony do tagodnego
zataczanie 3-fazowych silnikow indukcyjnych i ma za zadanie
redukcje niekorzystnych zjawisk wystepujacych podczas
rozruchow silnikow, ktére wptywajg na zywotnos¢ tych urzadzen
i jakos¢ ich pracy.

tagodny rozruch silnika polega na ptynnej regulacji jego napiecia
w dwoch fazach. Po zakonczeniu rozruchu ztacza potprzewod-
nikowe sa mostkowane (BY-PASS) przez przekazniki elektro-
magnetyczne.

Wartos¢ poczatkowego momentu obrotowego moze byc¢
ustawiona za pomocg potencjometru w granicach: 0...85%
momentu znamionowego.

Czas trwania rozruchu i zatrzymania rowniez nastawiamy za
pomoca niezaleznych potencjometréw w przedziale: 0,5...5 sek.
Zielona dioda LED wskazuje na obecno$¢ napiecia zasilania.
Dwie zotte diody LED wskazujg odpowiednio: tryb pracy i rampe
rozruchu / zatrzymania (w czasie jej trwania).

Zabezpieczenie przed przecigzeniem nie jest zintegrowane w tym
urzgdzeniu i musi by¢ ono zainstalowane oddzielnie.
Urzadzenie steruje dwoma fazami (L1 i L2).

Faza L3 jest bezposrednio potgczona z obcigzeniem.

Prad 12t dla bezpiecznika Itsm dl/dt
znamionowy t=1-10ms
3A 72 A% 120 Ap | 50 Alus
12A 610 A% 350 Ap | 50 Alps

Schemat funkcjonalny

Uc
110-480V ~ A3 _0—
24-110V =~ A2

e

N
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Schemat pogladowy 1 Wymiary
45 102
R
[Sgxoy
a—jo 358
@ @—10 ~ N
Py > R
# ) £
0® =
00O
86.3
@ Rampa rozruchu: czas 0,5-5s. Czas narostu napiecia
obcigzenia od zera do warto$ci znamionowe;j.
@ Rampa zatrzymania: czas 0,5-5s. Czas redukcji napiecia
obcigzenia od wartosci znamionowej do zera.
@ Moment poczatkowy rozruchu: (0...85%) napiecia zna-
mionowego, od ktdrego rozpoczyna sie rampa rozruchu ] D [
7
Schemat pogladowy 2
Napiecie sieci
Ue | . Obudowa
\@/ Waga 270 g
o ’ Materiat obudowy PC/ABS - mieszanka
Kolor Jasnoszary
Wejscie Wyprowadzenia - listwa zaciskowa PBTP
sterujgce Uc \ | | Kolor Czarny
Zaczep POM
LED == | Kolor Czarny
Ostona diod PC
LED y m e m I Kolor Szary - przezroczysty
Pokretto PC
Kolor Czarn
LED [ o Y
Aplikacje
Zmiana z rozruchu bezposredniego
(zalaczenie bezposrednie) na rozruch tagodny 1 L2 s U L s
sterowany liniowo
(rys. 1irys. 2) %I %I TEI % %I
Dzieki zastosowaniu uktadu do tagodnego rozruchu RSE, - i
zmiana rozruchu liniowego na rozruch tagodny jest bardzo
prosta: ) P
1) Przetnij kabel silnika i wstaw przekaznik RSE. U2 Loz J
2) Podtacz wejscie sterujgce do kabli napiecia sieciowego. : 1 Al
Ustaw poczgtkowy moment obrotowy na minimum, | ! @ 2
a potencjometry rampy rozruchu i hamowania 1 : A3
- przesun na maksimum. ! 1
3) Wiacz ponownie zasilanie - wyreguluj moment obrotowy tak, : 1
aby silnik rozpoczat prace natychmiast po podaniu zasilania L e Ol LT ute UPs
i ustaw czas rampy na odpowiednig wartos¢. W KJ@/
rys. 1
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RSE 22..-B, RSE 40..-B, RSE 48..-B, RSE 60..-B

Po zataczeniu C1, sterownik rozpoczyna prace - silnik wykonuje
tagodny rozruch.

Po wytaczeniu C1, silnik sig¢ zatrzyma, sterownik silnika zrese-
tuje sie, a po 0,5 sekundy urzadzenie jest gotowe do rozpoczecia
ponownego (fagodnego) rozruchu.

Prosze zwrdéci¢ uwage na to, ze sterownik nie izoluje silnika

Przerwy miedzy kolejnymi rampami

Aby uchroni¢ pétprzewodnik przed przegrzaniem, nalezy zapew-
ni¢ pewng przerwe miedzy kolejnymi rampami (rozruchu i zatrzy-
mania). Czas ten zalezy od pradu silnika w czasie rampy i czasu
trwania rampy (patrz tabela ponizej).

od sieci. Zatem stycznik C1 potrzebny jest tutaj jako wiacznik ~ RSE .. 03 -B
ochronny silnika. Caas pomiedzy
rampy (&) o4 2 5 10
18 15 sek 30 sek 1,5 min 2,5 min
Lotz L3 e 15 20sek | 20sek | 60sek | 1,5min
% }' % % % Tf' 12 10 sek 20 sek 50 sek 70 sek
—f— O — - O
9 8 sek 12 sek 30 sek 50 sek
-l 6 5 sek 9 sek 25 sek 40 sek
juo2osl L2 13
| | N 3 2 sek 5sek | 20sek | 35sek
1
I = o 1.5 1 sek 2 sek 5 sek 5 sek
: 1 A3
! ! RSE.. 12-B
!_U/'E _U/T2 _U/T3| U/T1 U/m2 uims3
Czas pomiqdzy
| rampy (A) epam 1 2 5 10
72 25min | 5min 40 min N/A
60 1.5min | 3 min 13 min 17 min
rys. 2 48 50sek | 1.5min| 5min | 10 min
Sterowanie dla napie¢ wyzszych niz 480 VAC 36 30 sek 1 min 3 min 7 min
24 15 sek 40 sek 1.5min | 2.5 min
tagodny rozruch 12 10sek | 20sek | 50sek | 70 sek
Kiedy S1 jest zwarty tagodny rozruch bedzie wykonywany zgodnie 6 5 sek 9 sek 20 sek 40 sek
z ustawieniami potencjometrow rampy rozruchu i poczatkowego
momentu obrotowego.
UWAGA:

Po rozwarciu S1, silnik zatrzyma sie zgodnie z warunkami
ustawionymi potencjometrem rampy zatrzymania.

T 0T TS

%

Dane w tabeli ustalone sg dla temperatury otoczenia 20°C.
Przy wyzszych temperaturach nalezy dodac¢ 5% wartosci z tabeli
na kazdy 1°C podwyzszonej temperatury.

Nie wolno powtarzaé rampy przy zablokowanym wirniku.

Sposoby zabezpieczen

Sterownik silnika powoduje automatyczne mostkowanie pot-
przewodnika po zakonczeniu rozruchu. W zwiazku z tym
potprzewodnik moze ulec zniszczeniu jedynie przy zwarciu
podczas rampy rozruchu lub rampy hamowania.

3-fazowy silnik indukcyjny, z odpowiednio dobranym zabezpie-
czeniem przecigzeniowym nie powoduje zwarcia miedzy liniami
ani bezposrednio do ziemi tak jak niektore inne rodzaje obcigzen,
np.: spirale grzewcze. W uszkodzonych silnikach zawsze cze$¢
uzwojenia ogranicza prad zwarciowy.

Jezeli silnik zainstalowany jest w warunkach, w ktérych jego
zasilanie nie moze by¢ zakidcone, jako dopuszczalne zabez-
pieczenie przeciwzwarciowe stosuje sie 3-polowy termiczno-
magnetyczny przekaznik przecigzeniowy.

Jezeli istnieje ryzyko zwarcia na kablu, sterowniku lub obcigzeniu,
nalezy zastosowac ultraszybki bezpiecznik, np.:

- dla 3A - typ Ferraz 660 gRB 10-10 (10A),

- dla 12A - typ Ferraz 660 gRB 10-25 (25A).

Gniazdo typu PST-10.

‘arelpol.;



RSE 22..-C., RSE 40..-C., RSE 48..-C., RSE 60..-C. 89

Uklad sterowania silnikami, pétprzewodnikowy uklad sterowania
silnikami AC, typu RSE 22..-C., RSE 40..-C., RSE 48..-C., RSE 60..-C.

tagodny rozruch i zatrzymanie dla 3-fazowych silnikow
klatkowych

¢ napiecie znamionowe: do 600 VACrms, 50/60 Hz
"o S o prq_d znamionov_vy:_25 AAC_-53b
tay * uniwersalne wejscie sterujace
o ¢ wskaznik LED - zasilania, stanu pracy - ramp,
a b . BY-PASS'u, kolejnosci faz i przegrzania
n‘n === * wewnetrzne zabezpieczenie termiczne
* opcjonalne wyjscia przekaznikowe dla stanu konca
Se rampy i alarmu termicznego
» * wbudowane zabezpieczenie warystorowe
* wbudowane BY-PASS'y dla ztacz poétprzewodnikowych
Opis Kod zaméwieniowy RSE4025-C10
Kompaktowe - tatwe w montazu i zastosowaniu - potprzewod- Przekaznik potprzewodnikowy —, ‘
nikowe urzagdzenie do sterowania silnikami AC. Uktad sterowania silnikami
Pozwala ono na dokonywanie fagodnych zataczen / wytaczen Obudowa typu EURO
silnikéw 3-fazowych pobierajacych prady do 25 A. Napiecie znamionowe
Zaroéwno czas rozruchu i zatrzymania jak i warto$¢ poczatkowego Prad znamionowy
momentu rozruchowego moga by¢ niezaleznie ustawione Napiecie sterujace
na trzech potencjometrach znajdujgcych sie na plycie czotowej Przekazniki kontrolne (opcja)

urzgdzenia. Ksztatt rampy

Podstawowe dane techniczne

Typ Napiecie Prad Napiecia Przekaznik kontrolny
znamionowe Ue znamionowy le sterujace Uc
RSE: seria - E, 22:127/220 VACrms, 50/60 Hz  25: 25A -C: 24 do 110 VAC/DC Puste pole: brak przekaznika
uktad sterowania silnikiem 40: 230/400 VACrms, 50/60 Hz 110 do 600 VAC
48: 277/480 VACrms, 50/60 Hz 1: 2 przekazniki/wyjscia
60: 346/600 VACrms, 50/60 Hz pomocnicze
Wejscie sterujace Wyjscie mocy
Zakres napiecia sterujgcego Uc Kategoria uzytkowania AC-53b wewnetrzny
A1-A2:  24-110 VAC/DC #15%, 12 mA BY-PASS dla wyjscia
A1-A3: 110-480 VAC +£15%, 5 mA potprzewodnikowego
Izolacja migdzy fazami 630 V rms Zabezpieczenie przecigzeniowe
Wytrzymatos¢ dielektryka (wytacznik przecigzeniowy) 25A:3:4:120
Napiecie dielektryka: 2 kVAC (rms)
Odpornos¢ impulsowa: 4 kV (1,2/50 ps)

‘= relpol.:
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RSE 22..-C., RSE 40..-C., RSE 48..-C., RSE 60..-C.

Zasilanie Specyfikacja ogdlna
Zasilacz Kategoria przepieciowa - IlI Doktadnosé
(IEC 60664) Rampa rozruchu 10 £10% na maks.
Napiecie znamionowe (Ue) < 0,5 s na min.
do zaciskéw L1-L2-L3 (IEC 60038) Rampa zatrzymania 20 +10% na maks.
22 127/220 VACrms +15% < 0,5 s na min.
50/60 Hz -5/+5 Hz Moment poczatkowy 50% 5% na maks.
40 230/440 VACrms £15% < 5% na maks.
50/60 Hz -5/+5 Hz EMC Kompatybilno$¢
48 277/480 VACrms £15% Elektromagnetyczna
50/60 Hz -5/+5 Hz Zgodnie z PN-EN 50082-2
60 346/600 VACrms +15% Wskazniki:
50/60 Hz -5/+5 Hz Obecnos¢ napiecia zasilania LED - zielony
Przerwa napigciowa < 40 ms Rampa LED - zotty (btyskajacy)
Wytrzymatos¢ dielektryka 2 kV (rms) BY-PASS wyjscia
Odpornos¢ impulsowa 4 kV (1,2/50ps) potprzewodnikowego LED - zotty
Moc znamionowa: 5VA Zta kolejnos¢ faz LED - czerwony (btyskajacy)
dostarczana z zaciskow L1-L2 Przegrzanie LED - czerwony

Tryby pracy

Ukfad sterowania silnikiem jest przeznaczony do tagodnego
zatgczania 3-fazowych silnikow indukcyjnych i ma za zadanie
redukcje niekorzystnych zjawisk wystepujacych podczas
rozruchow silnikow, ktére wptywajg na zywotnosc¢ tych urzadzen
i jako$¢ ich pracy. tagodny rozruch silnika polega na ptynnej
regulacji jego napiecia w dwéch fazach. Po zakonczeniu
rozruchu ztacza potprzewodnikowe sg mostkowane (BY-PASS)
przez przekazniki elektromagnetyczne.

Wartos¢ poczgtkowego momentu obrotowego moze byé
ustawiona za pomocg potencjometru w granicach: 5...50%
momentu znamionowego.

Czas trwania rozruchu nastawiamy za pomocg potencjometru
w przedziale: 0,5...10sek. Czas zatrzymania réwniez nastawiamy
za pomocg potencjometru w przedziale: 0,5...10 sekund.

Zielona dioda LED wskazuje na obecno$¢ napiecia zasilania.
Zo6tta migajaca dioda LED wskazuje na tryb pracy: rampe
rozruchu / zatrzymania (w czasie ich trwania). Po zakohczeniu
rozruchu (rampy), zlacze pdtprzewodnikowe zostaje zmostkowane
przekaznikiem elektromagnetycznym - dioda ta (z6tta) zapala sie
na state. Czerwona dioda mruga, jesli kolejnos¢ faz jest inna niz
L1, L2, L3. W przypadku jesli urzadzenie zostanie przegrzane
dioda ta (czerwona) zapala sie na state.

Alarmy:

Przekroczenie temperatury: Urzgdzenie RSE nie rozpocznie
(powtornie) pracy jesli temperatura jego radiatora przekroczy
wartos¢ okoto 100°C.

Dane dotyczace potprzewodnika

Prad 12t dla bezpiecznika Itsm di/dt
zZnamionowy t=1-10ms
25A 1250 A%s 500 Ap | 100 A/us

Warunki srodowiskowe
Stopien ochrony IP 20
Stopien zanieczyszczenia 8
Temperatura pracy -20° do +50°C
Temperatura magazynowania -50° do +85°C

Zaciski Zaciski srubowe
z ptytkami dociskowymi

Zaciski wejscia sterujgcego - norm.
Minimalnie
Maksymalny moment obrotowy
Zaciski dla linii sterowanej - norm.

2,5 mm?, AWG 14

0,5 mm?, AWG 20

0,6 Nm

10 mm?, lub 2 x 6 mm?
AWG 6 lub 2 x AWG 10

Minimalnie 1 mm?, AWG 16
Maksymalny moment obrotowy 2,0 Nm
Certyfikaty UL
Znak CE Tak
Schemat funkcjonalny
Uc
110480V ~ T
24110V /
0 i\\ﬁ(
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RSE 22..-C., RSE 40..-C., RSE 48..-C., RSE 60..-C.
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Schemat pogladowy 1

Rampa rozruchu: czas 0,5-10 s. Czas narostu
napiecia obcigzenia od zera do wartosci znamionowe;j.
Rampa zatrzymania: czas 0,5-20 s. Czas redukg;ji
napiecia obcigzenia od warto$ci znamionowej do zera.
Moment poczatkowy rozruchu: (5...50%)

napiecia znamionowego, od ktdérego rozpoczyna sie
rampa rozruchu.

©E 0

ke
>
9
>
z

22920

o
(@]

21 11 22

00O

L1 L2 L3

000

Ume VIT2 - WITs

(zaciski: 21, 11, 22 tylko w wersjach C1)

Schemat pogladowy 2
zasilanie [ L —
kolejnosé L1-L2-L3 — -
wejscie sterujace Uc — 1|
przegrzanie
@’ p— I
LED, zielona (e _ 1
LED, z6tta ¥y LA | CA] —Annm ERRRIRIRN
LED, czerwona S 1 S Y ) Y A
alarm, reset [ ‘
koniec rampy
Wymiary Obudowa
Materiat obudowy PC/ABS - mieszanka
Kolor Jasnoszary
Wyprowadzenia - listwa zaciskowa PBTP
100 Kolor Czarny
000 000 Zaczep POM
0 Kolor Czarny
o Ostona diod PC
o) ol e Kolor Szary - przezroczysty
Pokretto PC
f Kolor Czarny
000 OO0
90,0 86.5
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RSE 22..-C., RSE 40..-C., RSE 48..-C., RSE 60..-C.

Aplikacje

Zmiana z rozruchu bezposredniego (zataczenie bezpo-
srednie) na rozruch tagodny sterowany liniowo

(rys. 1irys. 2)

Dzieki zastosowaniu uktadu do fagodnego rozruchu RSE, zmiana
rozruchu liniowego na rozruch tagodny jest bardzo prosta:

1) Przetnij kabel silnika i wstaw przekaznik RSE.

2) Podiacz wejscie sterujgce do kabli napiecia sieciowego.
Ustaw poczatkowy moment obrotowy na minimum,
a potencjomery rampy rozruchu i hamowania przesun
na maksimum.

3) Wiacz ponownie zasilanie - wyreguluj moment obrotowy tak,
aby silnik rozpoczat prace natychmiast po podaniu zasilania
i ustaw czas rampy na odpowiednig wartos¢.

Po zataczeniu C1, sterownik rozpoczyna prace - silnik wykonuje
tagodny rozruch. Po wytaczeniu C1, silnik sie zatrzyma,
sterownik silnika zresetuje sie, a po 0,5 sekundy urzadzenie
jest gotowe do rozpoczecia ponownego (fagodnego) rozruchu.
Prosze zwrdéci¢ uwage na to, ze sterownik nie izoluje silnika
od sieci. Zatem stycznik C1 potrzebny jest tutaj jako wiacznik
ochronny silnika.

Ut Um2 Wim3

UMt Uim2 Wims |

Lo

rys. 1

Przerwy miedzy kolejnymi rampami

tagodny rozruch
(rys. 2)

Kiedy S1 jest zwarty tagodny rozruch bedzie wykonywany
zgodnie z ustawieniami potencjometrow rampy rozruchu
i poczatkowego momentu obrotowego.

Po rozwarciu S1, silnik zatrzyma sig¢ zgodnie z warunkami
ustawionymi potencjometrem rampy zatrzymania.

L1 3L2 5L3

ur1 Um2 WIT3

rys. 2

Sposoby zabezpieczen

Sterownik silnika powoduje automatyczne mostkowanie pot-
przewodnika po zakonczeniu rozruchu. W zwigzku z tym pot-
przewodnik moze ulec zniszczeniu jednie przy zwarciu podczas
rampy rozruchu lub rampy hamowania.

Trojfazowy silnik indukcyjny, z odpowiednio dobranym zabezpie-
czeniem przecigzeniowym, nie powoduje zwarcia miedzy liniami,
ani bezposrednio do ziemi tak jak niektore inne rodzaje obciazen,
np. spirale grzewcze.

W uszkodzonych silnikach zawsze cze$¢ uzwojenia ogranicza
prad zwarciowy.

Jezeli silnik zainstalowany jest w warunkach, w ktérych jego
zasilanie nie moze by¢ zaktdcone, jako dopuszczalne zabez-
pieczenie przeciwzwarciowe stosuje sie 3-polowy termiczno-
magnetyczny przekaznik przecigzeniowy.

Czas pomiedzy Aby uchroni¢ potprzewodnik przed przegrzaniem,
rampy (A) 1 2 5 7 10 nalezy zapewni¢ pewng przerwe miedzy kolejnymi
. . . rampami (rozruchu i zatrzymania).

120 4 min. 8 min. 20 min. N/A N/A Czas ten zalezy od pradu silnika w czasie rampy i czasu
125 3 min. 6 min. 14 min. | 19min. | N/A trwania rampy (patrz tabela obok).
100 2 min. 4 min. 9 min. 12 min. | 18 min. UWAGA:
75 1 min. 2 min. 5 min. 7 min. | 10 min. Dane w tabeli ustalone sg dla temperatury otoczenia
. . . 20°C. Przy wyzszych temperaturach nalezy dodac 5%
50 27 sek. | 53sek.| 2 min. 3min. | 4 min. wartosci z tabeli na kazdy 1°C podwyzszonej tempe-
25 7 sek. 13sek.| 33sek. | 47 sek. | 67 sek. ratury. Nie wolno powtarza¢ rampy przy zablokowanym

wirniku.
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RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Uktad sterowania silnikami, Softstart/Softstop,
typu RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Opis

modut sterujacy i modut wyjsciowy dla tagodnego
rozruchu i zatrzymania 3-fazowych silnikéw indukcyjnych
napiecie znamionowe: do 600 VACrms

prad znamionowy: 3 x 10, 25, 50, 90, 110 AAC

wejscie sterujace: 10...32 VDC

wskaznik LED - zasilania i podtaczenia obciazenia
wbudowane zabezpieczenie warystorowe

Kod zaméwieniowy RSC-HD 0 M 60

Mikroprocesorowy modut sterujgcy RSC-HDOMG60 wspotpracuje
z modutami wyjsciowymi RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO60...
Urzadzenie to stuzy do tagodnego zatgczania i hamowania
3-fazowych silnikéw indukcyjnych (sterowanie fazowe).

Po zakonczeniu rozruchu urzagdzenie wysyta sygnat wyjsciowy,
ktéry moze by¢ wykorzystany do zatgczenia stycznika mostku-
jacego ztacza potprzewodnikowe, w celu wyeliminowania wydzie-
lania sie ciepta.

Przekaznik potprzewodnikowy ———
Uktad softstartu
Modut kontrolny
Modut wyjsciowy
Rodzaj sygnatu sterujacego
Ksztait rampy
Napigcie uniwersalne
Maksymalny prad znamionowy
Maksymalne napiecie znamionowe |

RSO 4050

Typ - modut sterujacy
Napiecia sterujace Ksztalt rampy Zasilanie Maksymalne Typ

napiecie znamionowe
10-32 VDC Liniowy Uniwersalne 600 VAC RSC-HDOM 60
Typ modut wyjsciowy
Napiecie Prad znamionowy
znamionowe 10A 25A 50 A 90 A 110 A
3x220 VAC RSO 2210 RSO 2225 RSO 2250 RSO 2290 RSO 22110
3 x400 VAC RSO 4010 RSO 4025 RSO 4050 RSO 4090 RSO 40110
3 x480 VAC RSO 4810 RSO 4825 RSO 4850 RSO 4890 RSO 48110
3 x 600 VAC RSO 6050 RSO 6090 RSO 60110

Specyfikacja ogdlna modutu sterujacego

Znamionowe napiecie pracy

Sygnat wyjsciowy modutu sterujacego

Minimalne napigcie wyjsciowe Napiecie zasilania

(miedzyfazowe) 150 do 660 VACrms minus 8VDC
Czestotliwo$¢ znamionowa 45 do 65 Hz Prad wyjsciowy
Prad zasilania - zabezpieczenie zwarciowe <150 mA DC
- przy zerowym pradzie

wyjsciowym <30 mA
- przy maksymalnym pradzie

wyjsciowym <180 mA Charakterystyka termiczna
Znak CE Tak

-20° Cdo + 70°C
-40°C do +100°C

Temperatura pracy
Temperatura magazynowania
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% RSC-HD.M60 / RSO 22...,

RSO 40..., RSO 48...,

RSO 60...

Specyfika wejscia modutu sterujacego

Separacja modutu sterujacego

akres napiecia sterujgcego o eparacja wejscie - wyjscie = rms
Zak pieci jaceg 10 do 32 VDC Separacj jSci yj$ci 4kV AC
Funkcja rampy rozruchu = 8VDC
Funkcja rampy hamowania =3VDC .
Prad wejsciowy (polaryzacji) < 1mA przy 32 VDC Izolac1a
Ustawianie momentu rozruchu 10 do 75% Wyjscie - obudowa > 4kV AC
Ustawianie czasu rozruchu 0,5do30s
Ustawianie czasu hamowania 0,5do 30 s .
Czas odpowiedzi sygnat wejsciowy Akcesoria
- zalgczenie wyjscia) < 50 ms Radi
Czas zataczenia po zaniku a @tory -
- Bezpieczniki
zasilania <300 ms : .
Wytacznik termiczny
Zasilacz
Dodatkowych informaciji prosze szukac¢ w czesci "AKCESORIA".
Wykres pracy Tryby pracy
Modut sterujacy RSC-HDOM60 wspotpracuje z modutem
Nasieci wyjsciowym RSO .....
na obciazeniy Urzadzenie przeznaczone jest do tagodnego zataczania 3-fazowych
o | Rampa Rampa silnikéw indukcyjnych i ma za zadanie redukcje niekorzystnych

rozruchu hamowania

\
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Zatrzymanie

Specyfikacja ogdlna modutu sterujacego

zjawisk wystepujacych podczas rozruchéw i zatrzyman silnikow,
ktore wptywajg na zywotnos¢ tych urzadzen i jakos¢ ich pracy.
tagodny rozruch silnika i jego zatrzymanie polega na ptynnej
regulacji jego napiecia w (trzech fazach).

Czas rozruchu i zatrzymania nastawiany jest na oddzielnych
potencjometrach w granicach 0,5...30 sekund.

Moment poczatkowy rozruchu ustawiany jest na trzecim poten-
cjometrze w granicach 10...75% momentu znamionowego.
Urzadzenie wyposazone jest w wyjscie dodatkowe, na ktérym po
zakonczeniu rozruchu wysytany jest sygnat do wysterowania
stycznika mostkujgcego ztgcza potprzewodnikowe.

Podobnie po rozpoczeciu hamowania, stycznik ten jest roztgczany
z uwzglednieniem odpowiednich zaleznosci czasowych.

RSO 22... RSO 40... RSO 48... RSO 60...

Zakres napigcia znamionowego
(miedzyfazowego) 150 do 250 VACrms 220 do 420 VACrms 400 do 510 VACrms 400 do 625 VACrms
Niepowtarzalne napigcie blokowania 1200 Vp 1200 Vp 1200 Vp 1600 Vp
Napiecie warystora 275 VAC 420 VAC 510 VAC 625 VAC
Znak CE Tak Tak Tak Tak
Dane modutu wyjsciowego

RSO ..10 RSO ..25 RSO ..50 RSO ..90 RSO ..110
Prad znamionowy
ACA1 16 Arms 25 Arms 50 Arms 90 Arms 110 Arms
AC3 3 Arms 5 Arms 15 Arms 30 Arms 40 Arms
Prad uptywu < 10 mArms < 10 mArms < 10 mArms < 25 mArms < 25 mArms
Spadek napigcia na ztgczu < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms < 1,8Vrms < 1,8Vrms
1t dla bezpiecznika t=1-10ms <130 A% < 310 A% < 1800 A%s < 5000 A?%s < 11250 A%s
Maks. narost pradu dl/dt = 50 Alus = 50 Alus = 50 Alus = 50 Alus = 50 Alus
Maks. niepowtarzalny prad
chwilowy t=20ms 160 Ap 250 Ap 600 Ap 1000 Ap 1500 Ap
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RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Charakterystyka termiczna modutu wyjsciowego

RSO ..10 RSO ..50 RSO ..90 RSO ..110
Temperatura pracy -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C
Temperatura magazynowania -40°C do +100°C -40°C do +100°C 40°Cdo+100°C  -40°C do +100°C -40°C do +100°C
Temperatura ztgcza < 125°C < 125°C =< 125°C =< 125°C
Rth ztacze - obudowa < 0,7 KIW < 0,25 KIW < 0,1 KIW < 0,09 KIW
Schemat funkcyjny Wymiary
RSO .....
Wejscie/wyjscie 73.5%%%
sterujace 6xM6
I+ " m ¥ =[N N== =
R 0
33 s + RE
o
L=

Wytacznik termiczny !!
[ [

44 *k
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28 Zastosowac
il paste
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Sle Y termicznie
28 *%*
w 0nr—/nl
T 44
** =+0.4mm
**k=20.5mm
RSC-HD..
B 103 41
|8
£2 :
,‘E o ks
1) ]
@ ° |
8
AN Sl
88
1
I
by
2xLED/

Obudowa
Waga
RSO... okoto 275 g
RSO... okoto 385 g
Materiat obudowy Noryl
Kolor Czarny
Ptytka podstawy
dla < 50A Aluminium niklowane
dla = 90A Miedz niklowana
Wypetniacz Pianka poliuretanowa

- Czarna
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% RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Okreslenie rezystanciji termicznej

(prad obciazenia w funkcji temperatury otoczenia)

RSO ..10 RSO ..50

obazenia A] fenmcsma kW] mocy 1 wyierenia £C) obaazenia (A {ommicsna (kW] moay W1 T widarenia [C]
16 | 0.97| 0.81| 0.65 | 0.48| 0.32 | 62 50| 033|028 — | — | — | 181

15| 11 | 0.88| 0.71 | 0.53| 0.35 | 57 45038 | 032|025 — | — | 158

14| 1.2 | 097| 0.77| 0.58] 0.39 | 52 40 | 0.44 | 037 | 029 | — | — | 136

13| 1.3 | 1.1 | 0.85] 064|043 | 47 35| 052 | 043 |035|026 | — | 116

12 14 | 12 | 095 071] 047 | 42 e 30 | 063 | 052|042 | 031 — | 96 |0
11| 16 | 1.3 | 1.1 | 08 | 053 | 38 25| 0.78| 0.65| 0.52 | 0.39 | 0.26 | 77

10| 18 | 15| 12 | 09 | 06 | 33 20| 1.0 | 0.84| 067| 05 | 0.34| 60

9 | 21 |17 | 14 | 1.0 | 069 29 15| 1.4 | 12 | 093] 069 0.46 | 43

7 | 28| 23|19 | 14 | 093] 21 10| 22| 18 | 1.4 | 11 | 072 28

5 | 42 | 35 |28 | 21 | 1.4 | 14 5 | 45| 38 | 30 | 23 |15 | 13

3 |74 |62 |49 | 37 | 25 | 8 20 30 40 50 60 e

1 | 238 ‘ 19.8 ‘ 15.9 ‘ 119] 79 | 3 Temperatura otoczenia [C]

20 30 40 50 60 Ta

Temperatura otoczenia ['C]

RSO ..25 RSO ..90, RSO ..110
Prad Rezystancja Rozpraszanie Temperatura Prad Rezystancja Rozpraszanie Temperatura
oEEenia [A] termiczna [K/W] mocy [W] wylgczenia ['C] t)bﬁc@enia [A] termiczna [K/W] mocy [W] wytaczenia ['C]
1 1

25 0.66 | 0.55 | 0.44 | 0.33 - 91 90 - - - - - 304

225| 0.76 | 0.63 | 0.51 | 0.38 | 0.25 | 79 80| — - - - - 260

20 0.88 | 0.74 | 0.59 | 0.44 | 0.29 | 68 70| 027 | — - - - 219

17.5] 1.1 | 0.87 | 0.7 0.52 | 0.35 | 57 60 | 0.33 | 0.28 - - - 181

15 [ 1.3 | 1.1 | 0.85| 063 | 042 | 47 | . 50| 041|035 028 | — | — | 145 |*°

125] 1.6 1.3 1.1 0.79| 0.53 | 38 40| 054 | 045 | 0.36 | 0.27 | — 111

10 2.1 1.7 1.4 1.0 0.69| 29 30| 0.75 | 0.63 | 0.5 0.38 | 0.25 | 80

7.5 2.9 2.4 1.9 1.4 0.96| 21 20| 1.2 0.99| 0.79 | 0.59 | 0.39 | 51

5 4.5 3.8 3.0 2.3 1.5 13 10| 25 2.1 1.7 1.2 | 083 | 24

25 | 94 7.8 6.3 4.7 3.1 6 20 30 40 50 60 ™ .

Temperatura otoczenia ['C]

20 30 40 50 60 e

Temperatura otoczenia ['C]

Dobor radiatora

Dobér radiatora Rezystancja Poréwnaj warto$¢ rezystancji termicznej wyznaczonej na

(patrz ,AKCESORIA”) termiczna podstawie pradu i temperatury pracy przekaznika, znaleziong
w tabeli i dobierz radiator o rezystancji termicznej nizszej,

Radiator nie wymagany Rths-a > 12,5 KIW najblizszej tej wartosci.

RHS 112 1,1 KIW Sg to wskazowki umozliwiajgce realizacje zabezpieczenia

RHS 112 + wentylator 0,4 KIW przekaznika przed przegrzaniem.

(RHSF 60-24) Powyzsze tablice uzupetnione sg o wartosci (progi zadziatania)

RHS 300 5,0 KIW dla zabezpieczen termicznych typu UP62 (70, 80, 90°C).

RHS 301 0,8 KIW

RHS 301 F 0,25 K/IW

Skonsultuj sie ze swoim < 0,25K/W

dystrybutorem
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RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Aplikacje

Modut wyjsciowy RSO ..110 jest przeznaczony do sterowania
silnikami o mocy do 22 kW (400V).

RSO ..110 doskonale sprawdza sie w aplikacjach, w ktérych
wystepujg duze prady udarowe.

W rozwigzaniach sterowania, gdzie odbiornik (silnik) pobiera prady
zblizone do wartosci znamionowych dla modutu wyjsciowego,
nalezy szczegdlng uwage zwrdci¢ na zapewnienie odpowiedniego
chtodzenia urzadzenia (radiator).

Przyktad 1:

Rozpraszanie mocy - RSO 40110:

lioad = 40 Arms = 111 W (patrz poprzednie strony)

Przyktad 2 :

Silnik: 3 kW, obroty = 1500 obr/min.

3 x 400 VAC, 4 pola, Ta =50 C, czas rozruchu: < 5 sekund

Modut sterujacy RSC-HDOM®60 jest modutem uniwersalnym
i znajdzie zastosowanie w obu aplikacjach. Jako moduty wyjsciowe
mozemy zastosowac: RSO ..50, RSO ..25, RSO ..10.

Jednak jesli prad rozruchu nie jest znany i wymagany jest duzy
margines bezpieczenstwa, zastosujemy RSO ..50.

Dla mniejszych wartosci pragdu rozruchu mozna zastosowac
RSO ..10lub RSO ..25. Dla RSO ..10 maksymalny prad rozruchu
(przez 5 sekund) wynosi 17 A, dla RSO ..25 prad ten moze
osiggac wartos¢ 39 A (przez 5 sekund).

W rozpatrywanej aplikacji prad rozruchu wynosi 17 A, wiec
mozemy zastosowac¢ modut wyjsciowy RSO ..10.

Maksymalna warto$¢ rezystancji termicznej dla radiatora wynosi
1 K/W, a moc rozpraszana 25 W.

Daje to: modut sterujgcy RSC-HDOM®60, modut wyjsciowy
RSO 4010, radiator 1 K/W.

UWAGA:

Warunki termiczne pracy urzadzenia dobrano dla znamionowe-
go pradu obcigzenia, oznacza to ze czas rozruchu nie powinien
przekracza¢ 10% czasu pracy silnika w warunkach ustalonych.

Podiaczenie do zasilania

Przy stosowaniu urzadzenia sterujgcego praca silnika RSC/RSO,
powinien on by¢ zabezpieczony w standardowy sposoéb; zabez-
pieczenie termiczne (przekaznik termiczny np. TT2X).

Jesli zabezpieczenie zwarciowe jest wymagane, konieczne jest
dobranie ultraszybkich bezpiecznikow F1, F2, F3, przy uwzgled-
nieniu mocy modutu wyjsciowego i sterowanego obcigzenia.

Zabezpieczenie przecigzeniowe z przekaznikiem termicznym

L1 L2
F’lm F2m F3

258

U/T1 VIT2 WITs

Napiecie
sterujace

-
—LIJ—’I’—E—OQ
|oo+

Po zataczeniu stycznika C1 rozpoczyna sig tagodny rozruch sil-
nika. Po roztgczeniu stykéw stycznika C1 - urzgdzenie potprze-
wodnikowe zostaje zresetowane (ponowny rozruch odbywac sie
bedzie od warunkéw poczatkowych.

Sterowanie reczne

Jesli wymagane jest wyprowadzenie sygnatu sterujgcego i reczne
sterowanie pracg uktadu, nalezy takie sterowanie zrealizowac,
jak pokazano to na ponizszym rysunku.

s Flaq\ Strt
+
C
S B1 E Stop
WiTs % Zasilanie
Rozruch po zataczeniu zasilania
L1 L2 L3
F1m F2¢ ¢
Ciy - Napiecie
sterujace
L1 J
8 Zasilanie
UIT1 VIT2 WITs —|
L1 L2 L3
F1 m
Napiecie
sterujace
c
5 Zasﬂame
U/t VIT2 W6/Ts -|

Po zataczeniu stycznika C1 i przetgcznika S1, silnik rozpocznie
tagodny rozruch. Po roztaczeniu C1 lub S1 silnik zostanie zatrzy-
many, a urzadzenie potprzewodnikowe zostaje zresetowane.
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RSC-HD.M60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Rozruch i zatrzymanie

Po zataczeniu zasilania stycznikiem C1 (S1 - zwarty) silnik pod-
dany zostanie rozruchowi. Po roztaczeniu styku S1 rozpocznie
sie tagodne zatrzymanie silnika.

Rozruch sterowany przetacznikiem bistabilnym

L1

F1q]
C1
L1

L2 L3

1

U/T1 VIT2 WIT3

Napiecie
sterujace

[ =]

e~ —

—| Zasilanie (D

L2

I oo +

Bocznikowanie modutu wyjsciowego

Rozwigzanie to ogranicza znacznie wytwarzanie energii cieplnej
w samym urzadzeniu, co pozwala na ograniczenie rozmiaréw
stosowanego radiatora lub nawet na catkowitg jego eliminacje.
Po zakonczeniu rozruchu modut sterujgcy uaktywnia cewke
przekaznika (C2) mostkujgcego.

Stycznik / przekaznik bocznikujacy nie pracuje tu jako urzadzenie
zatgczajgce moc, a jedynie jako tacznik.

Stad dobieramy go do warto$ci znamionowej pradu obcigzenia
nie uwzgledniajac pradu rozruchu. Ogranicza to znacznie koszty
i rozmiar takiej aplikacji.

UWAGA:

Jednak istnieje niebezpieczenstwo uszkodzenia cewki stycznika
C2, moze to spowodowac niebezpieczny wzrost temperatury
modutu wyjsciowego.

Dlatego tez dla zabezpieczenia modutu wyjsciowego zalecane
jest stosowanie wytgcznika termicznego T1 (typu UP62),
montowanego pod obudowg modutu RSO.

Dobér
Silniki na napiecia: 400 VACrms i 480 VACrms

Podtaczenie zasilacza MS1.. do modutu sterujacego.

L1

eo\od -\

MSTXXX

|I 22] 23]

H
1L 3L 5/L
¥
D < ST—
Q
2T 4T 6/T 11 2| 3| 4
- - - - R-R+ +
d1
M MS1XXX
M S1
c 21| 22| 23
RSC [tV—

Aplikacja ze stycznikiem mostkujacym (bocznikujgcym)

0

o
U, WITs WIS | “11"

\\__ _ 4

Napigcie
sterujace

Zasilanie

Modut wyjsciowy RSO 4.10 RSO 4.25

RSO 4.50

RSO 4.90

RSO 4.110

Maksymalna moc silnika 3 KM/2,2 kW 5 KM/4 kW

15 KM/11 kW

20 KM/15 kW

30 KM/22 kW

Silniki na napiecia: 600 VACrms

Modut wyjsciowy

RSO 6050

RSO 6090

RSO 60110

Maksymalna moc silnika

15 KM

30 KM

40 KM
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RSC-AAM60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Uktad sterowania silnikami, Softstart/Softstop,
typu RSC-AAM60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

modut sterujacy i modut wyjsciowy dla tagodnego
rozruchu i zatrzymania 3-fazowych silnikéw indukcyjnych,
grzatek lub lamp

napiecie znamionowe: do 600 VACrms

prad znamionowy: 3 x 10, 25, 50, 90, 110 AACrms
zasilanie: 10...32 VDC

sygnat sterujacy: 0...20mA lub 4...20 mA

wskaznik LED - zasilania i podtaczenia obcigzenia
wbudowane zabezpieczenie warystorowe

Opis Kod zaméwieniowy RSC- AA M 60
Mikroprocesorowy modut sterujgcy RSC-AAM60 wspodtpracuje Przekaznik pétprzewodnikowy ——
z modutami wyjsciowymi RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60... Uktad softstartu
Urzadzenie to stuzy do fagodnego zatgczania i hamowania Modut kontrolny
3-fazowych silnikéw indukcyjnych (sterowanie fazowe). Modut wyjsciowy
Wejsciowym sygnatem sterujgcym jest standardowy sygnat Rodzaj sygnatu sterujacego
pradowy 0...20mA lub 4...20 mA. Napiecie uniwersalne
Urzadzenie znajduje zastosowanie w sterowaniu pracg pomp, Maksymalne napigcie znamionowe
wentylatoréw, elementéw grzejnych i w regulacji natezenia Maksymalny prad znamionowy
oswietlenia. ‘ ‘
RSO 4050
Typ - modut sterujacy
Napiecia sterujace Zasilanie Maksymalne Typ
napiecie znamionowe
0-20 mA/4-20 mA Uniwersalne 600 VAC RSC-AAM60
Typ modut wyjsciowy
Napiecie Prad znamionowy
znamionowe 10 A 25 A 50 A 90 A 110 A
3x220 VAC RSO 2210 RSO 2225 RSO 2250 RSO 2290 RSO 22110
3 x400 VAC RSO 4010 RSO 4025 RSO 4050 RSO 4090 RSO 40110
3 x480 VAC RSO 4810 RSO 4825 RSO 4850 RSO 4890 RSO 48110
3 x 600 VAC RSO 6050 RSO 6090 RSO 60110

Specyfikacja ogdlna modutu sterujacego

Znamionowe napiecie pracy

(miedzyfazowe) 150 do 660 VACrms

Czestotliwo$¢ znamionowa 45 do 65 Hz
Prad zasilania
- przy zerowym pradzie

wyjsciowym <30 mA
- przy maksymalnym pradzie

wyjsciowym <180 mA
Zakres napiecia zasilania 10 do 32 VDC
Znak CE Tak

Charakterystyka termiczna

-20°C do + 70°C
-40°C do +100°C

Temperatura pracy
Temperatura magazynowania

‘= relpol.:
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RSC-AAM60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Specyfikacja wejscia modutu sterujacego

Prad sterujacy

Wejscie A 0 do 20 mA
Wejscie B 4 do 20 mA
Impedancja wejsciowa 250 Q
Czas zatgczenia
po zaniku zasilania < 300 ms
Czas odpowiedzi (sygnat
wejsciowy - zatgczenie wyjscia) < 1 cykl

Separacja modutu sterujacego

Separacja wejscie - wyjscie = 4000 VACrms

Wykres pracy

Akcesoria

Radiatory

Bezpieczniki

Wytacznik termiczny

Zasilacz

Dodatkowych informacji prosze szuka¢ w czesci "AKCESORIA".

Tryby pracy

Modut sterujagcy RSC-AAM60 wspotpracuje z modutem
wyjsciowym RSO .....

Urzgdzenie przeznaczone jest do tagodnego zatgczania
3-fazowych silnikéw indukcyjnych i ma za zadanie redukuje
niekorzystnych zjawisk wystepujacych podczas rozruchow
i zatrzyman silnikdw, ktére wptywaja na zywotnos¢ tych urzadzen
i jakoSc¢ ich pracy. tagodny rozruch silnika i jego zatrzymanie
polega na ptynnej regulacji jego napiecia w (trzech fazach)
proporcjonalnie do pragdowego sygnatu analogowego.

Wysterowanie wyjscia w funkcji
B 100 e B o
B0 L T g
60 | e Ums/Un
A0 LA A
P/Pn
20 D OO O OTOTOTTTTOTOTTTETETOTETOTETETETESETE
0 T T T T
0 5 10 15 20 [mA]
4 8 12 16 20 [Ma]
Specyfikacja ogélna modutu sterujagcego
RSO 22... RSO 40... RSO 48... RSO 60...
Zakres napiecia znamionowego
(migedzyfazowego) 150 do 250 VACrms 220 do 420 VACrms 400 do 510 VACrms 400 do 625 VACrms
Niepowtarzalne napigcie blokowania 1200 Vp 1200 Vp 1200 Vp 1600 Vp
Napiecie warystora 275 VAC 420 VAC 510 VAC 625 VAC
Znak CE Tak Tak Tak Tak
Dane modutu wyjsciowego
RSO ..10 RSO ..25 RSO ..50 RSO ..90 RSO ..110
Prad znamionowy
AC1 16 Arms 25 Arms 50 Arms 90 Arms 110 Arms
AC3 3 Arms 5 Arms 15 Arms 30 Arms 40 Arms
Prad uptywu < 10 mArms < 10 mArms < 10 mArms < 25 mArms < 25 mArms
Spadek napigcia na ztgczu < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms < 1,8 Vrms < 1,8 Vrms
12t dla bezpiecznika t=1-10ms =< 130 A%s < 310 A% < 1800 A% =< 5000 A%s =< 11250 A%s
Maks. narost pradu dl/dt = 50 Alus > 50 Alus > 50 Alus = 50 Alus = 50 Alus
Maks. niepowtarzalny prad
chwilowy t=20ms 160 Ap 250 Ap 600 Ap 1000 Ap 1500 Ap

‘arelpol.;
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Charakterystyka termiczna modutu wyjsciowego

RSO ..10 RSO ..25 RSO ..50 RSO ..90 RSO ..110
Temperatura pracy -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C
Temperatura magazynowania -40°C do +100°C -40°C do +100°C ~ -40°C do +100°C  -40°C do +100°C -40°C do +100°C
Temperatura ztgcza < 125°C < 125°C < 125°C =< 125°C =< 125°C
Rth ztacze - obudowa < 0,7 KIW < 0,5 KIW < 0,25 KIW < 0,1 KIW < 0,09 KIW
Schemat funkcyjny Wymiary
RSO .....
21 LE L3
Wejscie/wyjscie Zasilanie ) 73.5%**
sterujace o - /M
X ==
0-20mA - *8 j == N-=
4-20 mAIj Wytacznik termiczny !!
[ I
Obciazenie {7} (i ‘ 44"
! Q *%
I ! 28 Zastosowac
s 1 paste
. gy ol femioonie "
Schemat potaczen I 1
D mm S8
‘ Un — nl
A FZ : ?\ o) @L 44"
$ 53 \1‘}*/* ** =2+0.4mm
***k=+0.5mm
RSC-AAM60
B 103 41
() |8
i I
N ks
() o Sl |Q
1] o (@i| )
S
[ A
[[3: 3l
% o 88
= |
1 L
¥
2xLED/
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102 RSC-AAM60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Okreslenie rezystanciji termicznej

(prad obciazenia w funkcji temperatury otoczenia)

RSO ..10 RSO ..50

obazenia A] fenmcsma kW] mocy 1 wyierenia £C) obaazenia (A {ommicsna (kW] moay W1 T widarenia [C]
16 | 0.97| 0.81| 0.65 | 0.48| 0.32 | 62 50| 033|028 — | — | — | 181

15| 11 | 0.88| 0.71 | 0.53| 0.35 | 57 45038 | 032|025 — | — | 158

14| 1.2 | 097| 0.77| 0.58] 0.39 | 52 40 | 0.44 | 037 | 029 | — | — | 136

13| 1.3 | 1.1 | 0.85] 064|043 | 47 35| 052 | 043 |035|026 | — | 116

12 14 | 12 | 095 071] 047 | 42 e 30 | 063 | 052|042 | 031 — | 96 |0
11| 16 | 1.3 | 1.1 | 08 | 053 | 38 25| 0.78| 0.65| 0.52 | 0.39 | 0.26 | 77

10| 18 | 15| 12 | 09 | 06 | 33 20| 1.0 | 0.84| 067| 05 | 0.34| 60

9 | 21 |17 | 14 | 1.0 | 069 29 15| 1.4 | 12 | 093] 069 0.46 | 43

7 | 28| 23|19 | 14 | 093] 21 10| 22| 18 | 1.4 | 11 | 072 28

5 | 42 | 35 |28 | 21 | 1.4 | 14 5 | 45| 38 | 30 | 23 |15 | 13

3 |74 |62 |49 | 37 | 25 | 8 20 30 40 50 60 e

1 | 238 ‘ 19.8 ‘ 15.9 ‘ 119] 79 | 3 Temperatura otoczenia [C]

20 30 40 50 60 Ta

Temperatura otoczenia ['C]

RSO ..25 RSO ..90, RSO ..110
Prad Rezystancja Rozpraszanie Temperatura Prad Rezystancja Rozpraszanie Temperatura
oEEenia [A] termiczna [K/W] mocy [W] wylgczenia ['C] t)bﬁc@enia [A] termiczna [K/W] mocy [W] wytaczenia ['C]
1 1

25 0.66 | 0.55 | 0.44 | 0.33 - 91 90 - - - - - 304

225| 0.76 | 0.63 | 0.51 | 0.38 | 0.25 | 79 80| — - - - - 260

20 0.88 | 0.74 | 0.59 | 0.44 | 0.29 | 68 70| 027 | — - - - 219

17.5] 1.1 | 0.87 | 0.7 0.52 | 0.35 | 57 60 | 0.33 | 0.28 - - - 181

15 [ 1.3 | 1.1 | 0.85| 063 | 042 | 47 | . 50| 041|035 028 | — | — | 145 |*°

125] 1.6 1.3 1.1 0.79| 0.53 | 38 40| 054 | 045 | 0.36 | 0.27 | — 111

10 2.1 1.7 1.4 1.0 0.69| 29 30| 0.75 | 0.63 | 0.5 0.38 | 0.25 | 80

7.5 2.9 2.4 1.9 1.4 0.96| 21 20| 1.2 0.99| 0.79 | 0.59 | 0.39 | 51

5 4.5 3.8 3.0 2.3 1.5 13 10| 25 2.1 1.7 1.2 | 083 | 24

25 | 94 7.8 6.3 4.7 3.1 6 20 30 40 50 60 ™ .

Temperatura otoczenia ['C]

20 30 40 50 60 e

Temperatura otoczenia ['C]

Dobor radiatora

Dobér radiatora Rezystancja Poréwnaj warto$¢ rezystancji termicznej wyznaczonej na

(patrz ,AKCESORIA”) termiczna podstawie pradu i temperatury pracy przekaznika, znaleziong
w tabeli i dobierz radiator o rezystancji termicznej nizszej,

Radiator nie wymagany Rths-a > 12,5 KIW najblizszej tej wartosci.

RHS 112 1,1 KIW Sg to wskazowki umozliwiajgce realizacje zabezpieczenia

RHS 112 + wentylator 0,4 KIW przekaznika przed przegrzaniem.

(RHSF 60-24) Powyzsze tablice uzupetnione sg o wartosci (progi zadziatania)

RHS 300 5,0 KIW dla zabezpieczen termicznych typu UP62 (70, 80, 90°C).

RHS 301 0,8 KIW

RHS 301 F 0,25 K/IW

Skonsultuj sie ze swoim < 0,25K/W

dystrybutorem
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RSC-AAM60 / RSO 22..., RSO 40..., RSO 48..., RSO 60...

Obudowa
Waga Przekaznik
RSO ..10, ..25, .50 okoto 275 g Sruby montazowe M5
RSO ..90, ..110 okoto 385 g Moment obrotowy <1,5Nm
Materiat obudowy Noryl Zaciski sterowania (sygnatowe)
Kolor Czarny Sruby montazowe M3
Ptytka podstawy Moment obrotowy < 0,5Nm
dla < 50A Aluminium niklowane Zaciski mocy
dla > 90A Miedz niklowana $ruby montazowe M5 x 6
Wypetniacz Pianka poliuretanowa Moment obrotowy <1,5Nm
- czarna
Aplikacje

Modut wyjsciowy RSO ..110 jest przeznaczony do sterowania
silnikami o mocy do 22 kW (400 V).

RSO ..110 doskonale sprawdza sie¢ w aplikacjach, w ktérych
wystepujg duze prady udarowe. W rozwigzaniach sterowania,
gdzie odbiornik (silnik) pobiera prady zblizone do wartosci zna-
mionowych dla modutu wyj$ciowego, nalezy szczegdlng uwage
zwrdci¢ na zapewnienie odpowiedniego chtodzenia urzgdzenia
(radiator).

Podtaczenie do zasilania

Przy stosowaniu urzgdzenia sterujgcego praca silnika RSC/RSO,
powinien on by¢ zabezpieczony w standardowy sposoéb;
zabezpieczenie termiczne (przekaznik termiczny np. TT2X).
Jesli zabezpieczenie zwarciowe jest wymagane, konieczne jest
dobranie ultraszybkich bezpiecznikéw F1, F2, F3, przy uwzgled-
nieniu mocy modutu wyjsciowego i sterowanego obcigzenia.

Przykiad 1: . Zabezpieczenie przecigzeniowe

Rozpraszanie mocy - RSO 40110: 2 przekaznikiem termicznym

lioad = 40 Arms = 111 W (patrz poprzednie strony)

Przyktad 2 : 1 L2 L3

Silnik: 3 kW, obroty = 1500 obr./min., 3 x 400VAC, 4 pola,

Ta= 50°C, czas rozruchu: < 5 sekund F1[’] ,:2['] ,:3[']

Modut sterujacy RSC-AAMG60 jest modutem uniwersalnym i znaj- c1b - A - = Naiecie

dzie zastosowanie w obu aplikacjach. Jako moduty wyjsciowe ste?u?qce

mozemy zastosowac¢: RSO ..50, RSO ..25, RSO ..10. -3J- 7 -

Jednak jesli prad rozruchu nie jest znany i wymagany jest duzy

margines bezpieczenstwa zastosujemy RSO ..50. L 3/ 5L

Dla mniejszych wartosci pradu rozruchu mozna zastosowaé 1ok OIks

RSO ..10 lub RSO ..25. Dla RSO ..10 maksymalny prad rozruchu A

(przez 5 sekund) wynosi 17 A, dla RSO ..25 prad ten moze osiagac B

wartos¢ 39 A (przez 5 sekund). 2/T1 4/T2 6/Ts

W rozpatrywanej aplikacji prad rozruchu wynosi 17 A, zalecamy T T

wiec zastosowa¢ modut wyjsciowy RSO ..25 (ze wzgledu na

praktycznie nieograniczony czas rozruchu, jaki mozna uzyskac przy

sterowaniu analogowym).

Maksymalna warto$¢ rezystancji termicznej dla radiatora wynosi

1 K/W, a moc rozpraszana 25 W.

Daje to: modut sterujagcy RSC-AAM60, modut wyjsciowy

RSO 4025, radiator 1 K/W.
Dobér
Silniki na napiecia: 400 VACrms i 480 VACrms
Modut wyjsciowy RSO ..10 RSO ..25 RSO ..50 RSO ..90 RSO ..110
Maksymalna moc silnika 3KM/2,2 kW 5KM/4 kW 15KM/11 kW 20KM/15 kW 30KM/22 kW
Silniki na napiecia: 600 VACrms
Modut wyjsciowy RSO 6050 RSO 6090 RSO 60110
Maksymalna moc silnika 15 KM 30 KM 40 KM
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Uktad sterowania silnikami, hamulec dynamiczny,
typu RTC 40 HD 12-5, RTC 40 HD 12-6 / RTO 12..

Opis

* modut wyjsciowy i modut kontrolny do hamowania
3-fazowych silnikéw indukcyjnych
prad znamionowy: 18,5, 30 i 60 ADC
napiecie znamionowe: do 400 VACrms

* wejscie sterujace: 10-32 VDC

wskaznik LED - zasilania, stanu pracy - hamowania

Kod zaméwieniowy

Hamulec dynamiczny przeznaczony jest do zatrzymywania
3-fazowych silnikow indukcyjnych.

Jest to urzadzenie modutowe sktadajace sie z modutu kontrolnego
RTC 40 HD 12-5, RTC 40 HD 12-6 oraz modutu mocy RTO 12..
(w zaleznosci od napiecia i pradu dla danego obcigzenia -
maksymalnie 60 A).

Hamowanie realizowane jest przez wprowadzenie do linii zasila-
jacej obcigzenie (silnik) prad wyprostowany jedno-potéwkowo,
sterowany fazowo. Warto$¢ katowa pradu hamowania nastawia-
na jest z potencjometru i podczas hamowania ma wartos$¢ stata.
Prad ten wytwarza pole o statej wartosci i o kierunku odwrotnym
do kierunku obrotu wirnika.

Czas hamowania (1 - 20 sekund) takze nastawiamy z potencjo-
metru. Dwie diody LED informujg o obecno$ci napiecia zasilania
i 0 stanie pracy - wigczeniu hamulca.

Modut kontrolny posiada dodatkowe wyjscie, ktére jest uaktyw-
niane 350 ms przed pojawieniem sie pradu hamujgcego
w obwodzie obcigzenia. Sygnat ten moze by¢ wykorzystywany
do odtgczania obcigzenia (silnika) od napigcia.

Podstawowe dane techniczne

RTC40HD12-5

Przekaznik potprzewodnikowy ——

Hamulec dynamiczny
Modut kontrolny

Modut mocy

Napiecie znamionowe
Prad znamionowy

Napiecie sterujace
Niepowtarzalne napiecie blokowania

Czestotliwos¢ pracy

RTO 1210

Typ Napiecie Napiecia Niepowtarzalne Czestotliwos¢ pracy
zZnamionowe sterujace napiecie
blokowania
C: modut kontrolny 40: 120/208 VACrms HD: 10-32 VDC 12: 1200 Vp 5:50 Hz £ 3 Hz
230/400 VACrms 6:60 Hz + 3 Hz
Typ Niepowtarzalne Prad znamionowy
napiecie
blokowania
O: modut mocy 12: 1200 Vp 10: 2x 18,5 ADC
25:2 x 30 ADC
50: 2 x 60 ADC
Typ
Modut kontrolny Czestotliwos¢ pracy
50 Hz 60 Hz
230/400 VACrms RTC 40 HD 12-5 RTC 40 HD 12-6
Niepowtarzalne Prad znamionowy
napiecie blokowania 8,5A 30 A 60 A
1200 Vp RTO 1210 RTO 1225 RTO 1250
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Specyfikacja ogdina modutu kontrolnego

RTC 40 HD 12-5 RTC 40 HD 12-6
Znamionowe napiecie pracy
(migdzyfazowe) 190 do 440 VACrms 190 do 440 VACrms
Niepowtarzalne napiecie blokowania > 1200 Vp > 1200 Vp
Czestotliwosc¢ pracy 47 do 52 Hz 57 do 63 Hz
Pobdr pradu
- w czasie pracy silnika <30mAprzy 32VDC =< 30 mA przy 32 VDC
- w czasie hamowania <110mAprzy 32VDC =< 110 mA przy 32 VDC
Certyfikaty CSA CSA
Znak CE Tak Tak
Wejscie sterujace modutu kontrolnego Charakterystyka termiczna
Zakres napiecia wejsciowego 10 do 32 VDC modutu kontromego
Pracasilnika =5 Ve Temperatura pracy -20°C do +80°C
Zatrzymanie silnika =2VDC Temperatura magazynowania -40°C do +100°C
Ustawienie pragdu hamowania Zalezne od mocy
silnika
Ustawienie czasu hamowania 1do20s
Minimalne op6znienie stop-start > 1 okres Separacja galwaniczna
Opodznienie dla zatgczenia hamowania = 350 ms modu'u kontrolnego
e . Izolacja napieciowa pomiedzy wejsciem = 4000 VACrms
Wyjscie modutu kontrolnego a obwodem wyjsciowym
Minimalne napigcie wyjsciowe Napiecie zasilania
mniejsze o 3,5 VDC
Wyjscie pradowe 150 mA DC

(zabezpieczone przed zwarciem)

Specyfikacja ogdlna modutu wyjsciowego

RTO 1210 RTO 1225 RTO 1250
Znamionowe napiecie pracy (miedzyfazowe) 220 do 420 VACrms 220 do 420 VACrms 220 do 420 VACrms
Prad znamionowy AC1 18,5 ADC 30 ADC 60 ADC
Certyfikaty CSA CSA CSA
Znak CE Tak Tak Tak
Dane modutu wyjsciowego

RTO 1210 RTO 1225 RTO 1250
Niepowtarzalne napiecie blokowania > 1200 Vp > 1200 Vp > 1200 Vp
Prad uptywy < 10 mA < 10 mA <10 mA
Spadek napiecia na ztgczu < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms < 1,6 Vrms
1t dla bezpiecznika t=1-10ms < 130 A%s <310 A%s < 1800 A%s
Maks. narost pragdu dl/dt > 50 Alus > 50 Alus = 50 Alus
Maks. niepowtarzalny prad chwilowy t=20ms 160 Ap 250 Ap 600 Ap

Charakterystyka termiczna modutu wyjsciowego

RTO 1210 RTO 1225 RTO 1250
Temperatura pracy -20°C do +70°C -20°C do +70°C -20°C do +70°C
Temperatura magazynowania -40°C do +100°C -40°C do +100°C -40°C do +100°C
Rth ztacze - obudowa < 1,4 KW < 1,0 KIW < 0,5 KW

Separacja galwaniczna modutu wyjsciowego

Izolacja napieciowa pomiedzy wejsciem
a obwodem wyjsciowym = 4000 VACrms
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Tryb pracy

Modut sterujgcy hamulca dynamicznego RTC 40 HD 12-5 (50
Hz), RTC 40 HD 12-6 (60 Hz) jest stosowany razem z modutem
wyjsciowym RTO 12..

Stuzy do zatrzymywania 3-fazowych silnikéw indukcyjnych.
UWAGA:

Oznacza to, ze hamowanie nie jest wykonalne w przypadku,
gdy obroty silnika sg rowne zero.

Wymagany czas hamowania mozna ustawi¢ przy pomocy
potencjometru BRAKE TIME.

Prad hamowania moze by¢ regulowany przez potencjometr
BRAKE CURRENT, co pozwala na zatrzymanie silnika w wyma-
ganym czasie.

Hamowanie realizowane jest przez wprowadzenie do linii zasila-
jacej obcigzenie (silnik) prad wyprostowany jedno-potéwkowo
sterowany fazowo.

Wartos¢ katowa prgdu hamowania nastawiana jest z potencjo-
metru i podczas hamowania ma wartos¢ statg.

Prad ten wytwarza pole o statej wartosci i o kierunku odwrotnym
do kierunku obrotu wirnika.

UWAGA:

Po zatrzymaniu silnika prad hamujgcy osigga wartos¢ zero.
Wymagany czas hamowania mozna ustali¢ przy pomocy poten-
cjometru BRAKE TIME.

Prad hamowania moze by¢ regulowany przez potencjometr
BRAKE CURRENT.

UWAGA:

Po zatrzymaniu silnika nalezy unika¢ przekroczen wartosci pradu.
Moze to spowodowac niepotrzebne nagrzewanie sie silnika.
Poniewaz RTC/RTO jest urzadzeniem umozliwiajgcym jedynie
zatrzymanie silnika, wymagane jest zastosowanie urzgdzenia
rozruchowego.

Mozna zastosowac tu przekaznik potprzewodnikowy, np. typu RZ
lub sterownik silnika RSC 40 HD 12-./ RSO 12..

Aby zapewni¢ bezpieczne dziatanie aplikacji, urzadzenie rozru-
chowe musi sterowac¢ wejscie hamulca RTC. Jezeli napiecie
sterujace (wejscie C2) zanika, nastepuje hamowanie.

Modut sterujgcy ma wskaznik LED zasilania i hamowania oraz
funkcje opodznienia.

Aby uniknagé wstrzgsu wynikajacego ze zmiany momentu obro-
towego, stosuje sie opdznienie min. 350 ms miedzy zwolnieniem
stycznika silnika, a podaniem napiecia DC na uzwojenie silnika
(rozpoczecie hamowania).

W celu pomiaru pradu hamowania nalezy zawsze stosowac
amperomierz pragdu DC (true rms).

Dla poprawnego okreslenia wielkosci modutu wyjsciowego
wymagane jest znalezienie opornosci miedzy dwoma wyprowa-
dzeniami silnika, do ktérych bedzie przytaczony modut.
Opornos$¢ ta wynika z opornosci uzwojenia silnika i zalezy
od sposobu jego podigczenia.

W potaczeniu w "gwiazde" jest to potgczenie szeregowe dwdch
uzwojen.

Potaczenie w "tréjkat", polega na rownolegtym potaczeniu dwoch
uzwojen do trzeciego.

Jezeli prad hamowania ustawiony jest na maksimum, na silnik
podane sa petne potdwki przebiegu napiecia DC okreslone wedtug
nastepujacej formuty:

UnxV2
3,14

U maks.
Ubc = =
J

=Un X 0,45
Maksymalny prad wyliczany jest nastepujgco:

Ubc

Imaks. =

2R

Gdzie R jest kombinacjg opornosci opisanych powyze;j.
Czas hamowania: od 1 do 20 sekund.

Przyktad:

Opornos¢ silnika wynosi 5 Q. Znamionowe napiecie pracy wynosi
400 VAC. Jaki jest maksymalny prad w potgczeniu w gwiazde,
a jaki w tréjkat?

Ryzw=5Q
Dla potaczenia w gwiazde: ZRyotor = R1+R2=10Q
400 x 0,45
Imaks., STAR = —————————— =18 A
10
Dla potaczenia w tréjkat:
(R1+R2)xR3
2Ryotor = —————— =3,3Q
R1+R2 +R3
400 x 0,45
Imaks., DELTA =———————— =54 A
3,3

Modut wyjsciowy (mocy) wybieramy o wartosci znamionowe;j
kolejnej wyzszej od wyliczone;.

ZABEZPIECZENIA:

Modut wyjsciowy RTO powinien by¢ zabezpieczony przez
ultraszybkie bezpieczniki topikowe o energii niszczacej 12t
nizszej od okreslonej dla modutu RTO.

Hamowanie indukcyjnego silnika 3-fazowego powoduje
rozproszenie mocy w silniku. Prad hamujacy (DC) powoduje
wydzielanie sie energii cieplnej w uzwojeniach stojana.

Dla ochrony silnika przed przegrzaniem najlepsza ochrong jest
instalowanie czujnikow temperatury w uzwojeniach silnika.

W czasie pracy hamulca dynamicznego nalezy zwraca¢ uwage
na moc rozpraszang w silniku, tak aby stosunek czasu
hamowania do biegu silnika byt mniejszy niz 0,1.

Czas hamowania
<01

Czas hamowania + bieg
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Diagram funkcyjny

Napiecie zasilania

Wejscie sterujgce C1

1| \
Wejscie sterujace C2
Wyjscie sterujace |
Zatgczanie modutu — — — —
Praca silnika | _ ‘

Schemat potaczen

Czas opodznienia; od zatrzymania do rozruchu - min. 20 ms

Ustawiony czas hamowania

Td1 - czas op6znienia; od rozruchu do zatrzymania - min. 350 ms

Schemat funkcjonalny

Montaz i podigczenie modutu sterujgcego i modutu wyjsciowego

L1 L2 L3

oo @

Ll
oooouy
(ERRPN

Q

Modut sterujacy

Modut sterujacy

Akcesoria

Radiatory

Warystory

Bezpieczniki

Wytacznik termiczny

Zasilacz

Dodatkowych informaciji prosze szuka¢ w czesci "AKCESORIA".

Wejscie mocy

—@

L+ Q & e —
S /
0
e ¥ ,,< &v&
Obudowa
Waga okoto 275 g
Materiat obudowy PC/ABS - mieszanka
Kolor Jasnoszary

Ptytka podstawy

Aluminium niklowane

Wypetniacz Pianka poliuretanowa
Przekaznik
Sruby M5
Moment obrotowy <1,5Nm
Zaciski sterujace
Sruby M3
Moment obrotowy < 0,5Nm
Zaciski mocy
Sruby M5
Moment obrotowy <1,5Nm
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Wymiary Aplikacje
Pomiar dla pradu obcigzenia DC
RTO 12.. Uwaga: Przy pomiarze pradu obcigzenia nalezy sie upewnic,
czy miernik (amperomierz) jest przystosowany do pomiarow
73.5 6 x MS pradu DC.
= = g2 =

26
24.5
|
|
|

L

41

L  — —
2xLED /

47.6 Czujnik termiczny
7 II?‘ NLTA)
)/ & [ i
® | @y
‘ Zastosowac
Sy ey —v— & 0 paste
- ~ ‘ ~ przewodzaca
| termicznie
& ‘ 3 €28
@ M- i=n
|53 12
RTC 40 HD 12-5, RTC 40 HD 12-5,
103 50
- a (5 4 1=
) . & [
~ $D@ ] &1, | :[]
~ ) ™~ — 1
] N — {—
] ] 2‘ ]
9 3

Prad hamowania

Moment obrotowy hamowania w funkcji predkosci silnika:

Jak to wida¢ na krzywej, moment obrotowy hamowania jest
wzglednie niski przy nominalnej predkosci silnika. Przy spadku
predkosci obrotowej wzrasta moment hamujacy az do chwili,
gdy predkos¢ osiagnie zero. Wéwczas moment obrotowy
hamowania spada. Przy predkosci zero moment ma warto$¢ zero.

Predkos¢ obrotowa

Rézne ustawienia
pradu hamowania
1 >12>13

Moment obrotowy

Ochrona silnika

Jedng z mozliwych metod ochrony silnika przed przegrzaniem
przy dynamicznym hamowaniu jest montaz czujnikdw temperatury
PTC w uzwojeniu silnika.

Podtaczenie do sieci

Poniewaz przekaznik / hamulec ma potprzewodnik miedzy
dwoma fazami, zaleca sie zawsze chroni¢ go przed duzymi
przecigzeniami jak i przed przepieciami.

Ochrona ta sktada sie z dwoch elementow:

1. potprzewodnikowego bezpiecznika o wartosci
znamionowej nizszej od maksymalnego obcigzenia
dla modutu wyjsciowego (I2t).

2. warystora (MOV) chronigcego przed napieciami
wyzszymi od napiecia blokujgcego modutu wyjsciowego.
Brak warystora moze powodowac zatgczanie wyjscia
i zniszczenie bezpiecznika.

‘arelpol.;
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Podtaczenie do przekaznika (SSR) 3-fazowego

F1-F3: ultraszybkie bezpieczniki ze znamionowg wartoscia, 1%
mniejszg niz dla wartosci tej energii dla modutu wyj$ciowego
P1-P5: warystory do napiecia sieciowego 240 V o $rednicy 20 mm
S1 zamkniety: silnik pracuje

S1 otwarty: nastawiony prad hamuje silnik w ustawionym czasie

RS 302 440 24

L L2 L3

F1 F2 F3

Zasilanie

R S T
+|— cl
e I
P F21 PG,
P (.
U v W
U

Podtaczenie do dwoch przekaznikéow (SSR) 1-fazowych

<
ST |

UWAGA: przekaznik ochronny silnika nie jest pokazany.

F1-F3: ultraszybkie bezpieczniki ze znamionowa wartosciag 1%
mniejszg niz wartos¢ It modutu wyj$ciowego.

P1 - P4: warystory dla napiecia sieciowego 240 V o $rednicy 20 mm
S1 zamkniety: Silnik pracuje

S1 otwarty: nastawiony prad hamuje silnik w ustawionym czasie

Jezeli S1 zostanie zwarty zanim zakonczy sie cykl hamowania,
przekaznik powrdci do pozycji RUN (praca) w ciggu 0,1sekundy.

Zasilanie 10 + 32V
Fif F2] F3$
P4,
s |
R S
2; SW\—«

. - 1 @
A

* SSR3 - jedli istnieje
koniecznosé sterowania
wszystkich faz

Podtaczenie do 3-fazowego przekaznika mechanicznego

Przy zastosowaniu mechanicznego stycznika / przekaznika
do uruchamiania uktadu nalezy przestrzegac specjalnych zalecen.
Piki napiecia ze stycznika musza by¢ obcinane przez ttumik RC.

Warystory: 520 K 420 Siemens
RC: 47 Q/0,1 pF
Bezpiecznik: patrz "AKCESORIA"

Wyjscie modutu hamujgcego jest odtagczone od wyprowadzen
silnika w czasie jego pracy.

Podtaczenie nastepuje tylko w fazie hamowania lub zatrzymania
silnika.

Takie hybrydowe rozwigzanie wykorzystujgce stycznik mecha-
niczny i przekazniki pétprzewodnikowe oraz synchronizacja
pracy takiego rozwigzania (linia przerywana) zmniejsza ryzyko
niewtasciwego funkcjonowania aplikacji.

F1-F3: ultraszybkie bezpieczniki ze znamionowa wartosciag 1%t
nizszg niz wartosé It modutu wyjsciowego.

F3 jest opcja, poniewaz na L3 nie ma potprzewodnika.

P1-P3: warystory dla napiecia sieciowego 240 V o $rednicy 20 mm
S1 zamkniety: silnik pracuje

S2 zamkniety: sInik hamuje lub jest zatrzymany.

UWAGA: maksymalne opd6znienie roztgczenia wynosi 350 ms.
Nie nalezy stosowa¢ wiecej niz jednego przekaznika pomoc-
niczego.
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Przekaznik d1 moze by¢ rowniez (SSR) przekaznikiem potprze-
wodnikowym, np. RP130 240-2-0

Jezeli stosowany jest SSR nalezy podtaczy¢ rezystor 1 kQ
miedzy wyjsciem (0) a biegunem ujemnym (-) na jednostce
sterujgcej RTC w celu zapewnienia, mniejszej wartosci napiecie
wyjsciowego z RTC od wymaganego napiecia wytgczenia dla SSR.

Funkcja Start-Stop (pokazany tylko obwod sterujacy
(do przekaznika sterujacego) (zasilanie)

J Stop Start
c1 ™ -
C2|—, */——T—— —
0o B
- C) Zasilanie
Napiecie — —$
sterujgce , __|
Z diodg pomocniczg

2| s
° di— Zasilanie

O
e ]
storujace j

Z przekaznikiem pomocniczym

Potaczenia miedzy SSR hamujacym i uktadem nawrotnym

F1-F5: ultraszybkie bezpieczniki ze znamionowa wartoscia 1%t
nizsza niz wartos$¢ 1t odpowiedniego modutu wyjsciowego
P1-P6: warystory dla napiecia sieciowego 240 V o srednicy 20 mm

Napiecie sterujace

7]

Przéd  Stop

d1

Tyt

RT R S

JT\
L)

d1

o

T

1
LU vow Lu v
Fa [ pPs

=
F5

M Napiecie zasilajace 24 VDC

Potaczenia miedzy Softstartem a hamulcem

F1-F5: ultraszybkie bezpieczniki ze znamionowa wartos$ciag 1%t
nizszg niz wartos¢ 1t odpowiedniego modutu wyjsciowego.
P1-P5: warystory dla napiecia sieciowego 240 V o $rednicy 20 mm

L1 L2 L3
A F2f] 3
Napigcie
CWLLL{‘J@: sterujace
RS R S T
+
el
P P2t P3
0
U \ w
=1
RT R S J Stop  Start
c gl
Cc2
o icem N
LlJ \ T Zasilanie
I
F5

Emisja ciepta

Silnik

Hamowanie dynamiczne 3-fazowego silnika indukcyjnego powo-
duje rozproszenie mocy w silniku.

Prad hamujacy (DC) rozprasza moc w uzwojeniu stojana, a groma-
dzona energia rozpraszana jest w wirniku podczas hamowania.

W takiej sytuacji najlepszg metoda ochrony silnika jest instalowanie
czujnikow temperatury w uzwojeniu silnika.

Przekaznik potprzewodnikowy

Z powodu wzglednie duzego rozproszenia mocy w silniku, stosunek
pracy do hamowania wynosi w normalnych warunkach mniej niz 0,1.

Czas hamowania < 01

Praca + czas hamowania

Daje to nieznaczne rozproszenie mocy w urzadzeniu hamujgcym.
W takiej sytuacji wystarczy zamontowac go na obudowie.
Jezeli jednak nie ma dostepu do metalowej powierzchni nalezy
zastosowac radiator.

RTO 1210 Rth =2,5 KIW
RTO 1225 Rt = 2,5 KIW
RTO 1250 Rth =1 K/W

Radiatory spetniajg swoje zadanie w temperaturze otoczenia
do 60°C.
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Uktad sterowania silnikami, ukfad nawrotny, typu RR2I .... HAP, RR2I ....

HDP

poétprzewodnikowy uktad nawrotny

napiecie znamionowe: do 480 VACrms
wbudowana funkcja blokady

prad znamionowy: 3 x 10, 25, 50, 90, 110 AAC
zasilanie: 10...40 VDC i 180...265 VAC
wskaznik LED - kierunku obrotu

wbudowane zabezpieczenie warystorowe

Opis Kod zaméwieniowy RR 2140 05 HD P

Rodzina uktadéw nawrotnych przeznaczona jest do zmiany Przekaznik pétprzewodnikowy —I ‘ ‘ ‘

kierunku obrotu dla 3-fazowych silnikéw o mocy do 3 kW. Uktad nawrotny

Urzadzenie jest sprzetowo zabezpieczone przed rownoczesnym Przetaczanie fazy

pojawieniem sie dwdéch faz na jednym zacisku w tym samym Blokada

czasie (blokada). Dwukolorowa dioda LED jest wskaznikiem Napiecie znamionowe

kierunku obrotu. Ztacze pétprzewodnikowe zabezpieczone jest Moc silnika

przez warystory dobrane na odpowiednie napiecie. Sygnat sterujacy

Obudowa urzgdzenia przystosowana jest do wspétpracy z czuj- Zabezpieczenie

nikiem (wytacznikiem) termicznym.

W celu ochrony urzadzenia przed przecigzeniem zaleca sie

stosowanie zabezpieczenia bezpiecznikowego.

Podstawowe dane techniczne

Rodzaj zataczania Blokada Napiecie Moc Napiecie Ochrona

zZnamionowe obciazenia sterujace
RR2: uktad nawrotny I: blokada 40: 400 VACrms 05: 0,5 kW HD: 10-40 VDC P: zabezpieczenie
(2 fazy) 48: 480 VACrms 15:1,5 kW HA: 180-265 VAC warystorowe
30: 3,0 kW

Typ

Napiecie Napiecie Moc obciazenia

zZnamionowe sterujace 0,5 kW 1,5 kW 3,0 kW
10 do 40 VDC RR2I 4005 HDP RR2I 4015 HDP RR2I 4030 HDP

400 VACrms 180 do 265 VAC RR2I 4005 HAP RR21 4015 HAP RR21 4030 HAP
10 do 40 VDC RR2I 4805 HDP RR2I 4815 HDP RR2I 4830 HDP

480 VACrms 180 do 265 VAC RR2| 4805 HAP RR2I 4815 HAP RR2I 4830 HAP

Specyfikacja ogdlna

RR2I 40.. ..P RR2I 48.. ..P
Znamionowe napiecie pracy 120 do 400 VACrms 120 do 530 VACrms
Niepowtarzalne napiecie blokowania > 1200 Vp > 1400 Vp
Czestotliwo$¢ znamionowa 45 do 65 Hz 45 do 65 Hz
Wspétczynnik mocy = 0,5 przy 400 VACrms = 0,5 przy 480 VACrms
Uznania / aprobaty CSA, UL CSA, UL
Znak CE Tak Tak
Wejscie sterujace

RR2I .... HDP RR2I .... HAP
Znamionowe napiecie pracy 10 do 40 VDC 180 do 265 VAC
Napiecie zataczenia = 10VDC =< 80 VAC
Napiecie wytaczenia = 3VDC = 60 VAC
Moc pobierana <14W <4 VA
Opédznienia czasowe
F-R,R—=F < 50 ms < 100 ms
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Wyjscie mocy

RR2I 4005 ..P RR2I 4015 ..P RR2I 4030 ..P

RR2I 4805 ..P RR2I 4815 ..P RR2I 4830 ..P
Prad znamionowy AC1 10 AACrms 25 AACrms 40 AACrms

AC3 1,5 AACrms 3,5 AACrms 6 AACrms

Minimalny prad znamionowy 200 mArms 200 mArms 200 mArms
Prad uptywu < 10 mA < 10 mA < 10 mA
1t dla bezpiecznika t=1-10ms <72A% < 265 A% < 450 A%s
Maks. narost pradu dl/dt = 50 Alus = 50 Alus = 50 Alus
Spadek napiecia za ziaczu <1,6Vrmms <1,6Vrms <1,6Vrmms
Maksymalny narost napiecia
komutowanego dV/dt = 200 V/ps = 200 V/ps = 200 V/us
Maksymalny narost napigcia
blokowania dV/dt = 1000 V/ps = 1000 V/us = 1000 V/ps
Warunki termiczne

RR2I 4005 ..P RR2I 4015 ..P RR2I 4030 ..P

RR2I 4805 ..P RR2I 4815 ..P RR2I 4830 ..P
Temperatura pracy -20°C do + 70°C -20°C do + 70°C -20°C do + 70°C
Temperatura magazynowania -40°C do + 100°C -40°C do + 100°C -40°C do + 100°C
Maksymalna temperatura ztgcza < 125°C < 125°C < 125°C
Rnt ztacze - obudowa < 2,3 KW < 1,5 KW < 0,8 KIW

Izolacja wejscie - wyjscie

Schemat potaczen

Izolacja galwaniczna

wejscie - wyjscie = 4000 VACrms

Izolacja galwaniczna

wyjscie - obudowa = 4000 VACrms

Doboér radiatora

Moc silnika Przekaznik Rodzaj radiatora

(przy maks. temp. otocz. 50°C)

0,5 kW RR2 | 4.05..P nie wymagany
1,5 kW RR21 4.15..P 2,5K/W
3,0 kW RR21 4.30.P 1,0 KW

Dobér bezpiecznika

Przekaznik Bezpiecznik

RR2 | 4005 ..P 660g RB 10-12.5

RR21 4015 ..P 660 g RB 10-20

RR2 | 4030 ..P 6.621 CP URD 14 x 51/40
RR2 | 4805 ..P 660 g RB 10-12.5

RR2 | 4805 ..P 660 g RB 10-20

RR2 | 4830 ..P 6.621 CP URD 14 x 51/40
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Wymiary Obudowa
Waga okoto 350 g
Materiat obudowy Noryl
Kolor Czarny
- 785 4xM3  8xMS5 Plytka podstaw Aluminium niklowane
| e ylka podstany . .
o e s e s O | Wypetniacz Pianka poliuretanowa
ISR ST
< Przekaznik
I Sruby montazowe M5
Moment obrotowy <1,5Nm
476 Czujnik termiczny Zaciski sterowania (sygnatowe)
= ’ﬂ_‘ — Sruby montazowe M3
]
@[ﬂ ® &9 LED [ [ Moment obrotowy < 0,5Nm
o 2 x 1,5 mm2 (AWG 14)
ot ) Przewdd maks. 2 x 2,5 mm?
astosowac -
2l paste min. 2 x1,0 mm?
N o
- przewodzaca Zaciski mocy
termicznie Sruby montazowe M5
Moment obrotowy < 2,5Nm
0 .
Przewdd maks. 2 x 6 mm? (AWG 8)
WA@] @% \] — [/ min. 2 x 6 mm?
|53 12] 2 % 1 mm?
Aplikacje
AC/DC sterowanie: przod / tyt /stop
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Akcesoria
Radiatory
Bezpieczniki
Wytgcznik termiczny

Dodatkowych informacji prosze szuka¢ w czesci "AKCESORIA".
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