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1. Seguridad

Lea todas las instrucciones atentamente. Cumpla todas las medidas
de seguridad recomendadas para evitar lesiones, asi como dafios
al producto o dafios a otros bienes. Enerpac no asume ninguna
responsabilidad por dafios o lesiones derivados de un uso inseguro,
falta de mantenimiento o una operacion incorrecta. No retire sefiales,
etiquetas ni adhesivos con advertencias. Ante cualquier duda o
pregunta, contacte con Enerpac o un distribuidor local de Enerpac
para obtener aclaraciones.

Guarde estas instrucciones para usarlas en el futuro.

Si no ha recibido nunca formacién sobre seguridad hidrdulica de
alta presion, consulte con su distribuidor o con el centro de servicio
técnico para obtener informacion sobre los cursos de seguridad
hidraulica de Enerpac.

En este manual se aplica un sistema de sefiales, simbolos, palabras y
mensajes de advertencia para avisar al usuario de peligros especificos.
El incumplimiento de estas advertencias podria ocasionar la muerte o
lesiones graves, asi como dafios al equipo u otros materiales.

La sefial de advertencia aparece a lo largo de este

manual. Se utiliza para advertirle de posibles riesgos de

lesiones fisicas. Preste especial atencidn a las sefiales

de advertencia y cumpla con todos los mensajes de
seguridad que acomparien a esta sefial para evitar riesgos mortales
0 lesiones graves.

Las sefiales de advertencia se utilizan con determinadas palabras para
llamar la atencién sobre mensajes de seguridad y dafios materiales, e
indican el nivel de la gravedad del peligro. Las palabras de advertencia
que se utilizan en este manual son PELIGRO, ADVERTENCIA,
PRECAUCION Y AVISO.

[w=8[cli{e] Indica una situacion peligrosa que, de no evitarse,
ocasionara la muerte o lesiones graves.

[AXADVERTENCIA] Indica una situacion peligrosa que, de no evitarse,
podria ocasionar la muerte o lesiones graves.

A\ PRECAUCION| Indica una situacion peligrosa que, de no evitarse,

podria ocasionar lesiones leves o moderadas.

Indica informacion que se considera importante,
pero no relacionada con el peligro (p. &j., mensajes relacionados con
dafios materiales). Tenga en cuenta que la sefial de advertencia no se
utilizara con esta palabra.

1.1 Medidas de seguridad
4\ ADVERTENCIA]

El incumplimiento de las siguientes precauciones podria
ocasionar la muerte o lesiones graves. También podrian
producirse dafios materiales.

* lea y comprenda completamente las precauciones e
instrucciones seguridad de este manual antes de operar la
bomba EVO o prepararla para su uso. Siga siempre todas las
instrucciones y precauciones de seguridad, incluyendo las que
figuran dentro de los procedimientos de este manual.

¢ Sise usaunabomba hidraulica alternativa, asegurese que haya
sistemas adecuados para limitar la presion de funcionamiento
a 700 bar [10 150 psi].

e Lleve la proteccién personal adecuada cuando utilice el equipo
hidraulico. Lleve siempre proteccidn ocular. El uso de un equipo
de seguridad como una mascarilla para el polvo, calzado de
seguridad antideslizante, cascos de seguridad, guantes o
proteccion para los oidos (segun las necesidades) reducira el
riesgo de lesiones.

¢ Reemplace inmediatamente todas las piezas desgastadas o
dafiadas. Utilice solo piezas originales Enerpac de distribuidores
0 centros de servicio autorizados. Las piezas de calidad
estandar se romperan, lo cual ocasionara lesiones y dafios a
la propiedad. Las piezas de ENERPAC estan disefiadas para
encajar correctamente y resistir cargas elevadas.

¢ Para minimizar el riesgo de lesiones, mantenga las manos y los
pies alejados de la herramienta y de la pieza de trabajo durante
la operacion.

e En el interior de la bomba hay alta tension, incluso cuando el
motor esté apagado. Antes de abrir la carcasa de la bomba
o realizar cualquier trabajo de mantenimiento o reparacion,
asegUrese de que el cable de alimentacion de la bomba
esté desconectado de la toma eléctrica o de otra fuente de
alimentacion eléctrica.

¢ No deje la bomba sin supervisar en el lugar de trabajo cuando
esté conectada a la alimentacion eléctrica. Tome todas las
precauciones razonables para evitar un uso no autorizado.

¢ Tome precauciones para que la bomba no se ponga en marcha
involuntariamente.

¢ Sino es posible desenchufar el cable de alimentacion de la
bomba de la toma de corriente, debe apagarse y desconectarse
la alimentacion eléctrica.

e Desconecte siempre la bomba de la fuente de alimentacion
eléctrica antes de transportarla.

o Aseglrese de que la bomba esté apagada antes de retirar €l
enchufe de la toma de corriente.

¢ No desenchufe la bomba tirando del cable, sino tirando del
enchufe.

¢ Saque el enchufe de la toma de corriente cuando la bomba no
esté en funcionamiento y antes de revisar o limpiar la bomba.

e Siel cable o el enchufe estan dafiados, no conecte la bomba
a una toma de corriente activa. Repare o sustituya las piezas
dafiadas segun sea necesario y asegurese de que el conductor
de tierra esté correctamente instalado antes de conectar la
bomba a la toma. Consulte a un electricista cualificado si no
se entienden por completo los procedimientos de cableado
del conductor de tierra o si hay dudas sobre si la bomba esta
correctamente conectada a tierra.
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¢ No modifique el enchufe que se suministra con la bomba. Si e Para garantizar el correcto funcionamiento y el mejor

el enchufe no encaja en la toma de corriente, encargue a un rendimiento, se recomienda encarecidamente el uso de aceite
electricista cualificado la instalacion de una toma de corriente de Enerpac.
adecuada.

LY 4
e En caso de duda sobre si la caja de la toma de tierra estd d
correctamente conectada, consulte a un electricista cualificado. 2 " Dec I a rac I o n e
e Si la bomba debe usarse con un tipo de circuito eléctrico H d d
diferente, un electricista cualificado debera volver a realizar la CO“fO rml a
conexion. Después de que se haya realizado la nueva conexién,
la bomba debe cumplir con todas las normativas y ordenanzas

locales. 2.1 Declaracion de conformidad de la Unién
: Eur
uropea
Elincumplimiento de las siguientes precauciones puede ocasionar *EV0421380 *EV0O440380 *EVO821380
lesiones leves o moderadas. También podrian producirse dafios *EV0840380 *EVO1221380 ¢EVO1240380
materiales.

*EV0421460 eEVO440460 *EV0O821460,

e Aseglrese de que los componentes estén protegidos de *EVO840460 sEVO1221460 sEVO1240460

fuentes externas que puedan dafiarlos, como piezas méviles
de la maquina, bordes afilados, salpicaduras de soldadura, C UK

Estas herramientas cumplen con

productos quimicos corrosivos y llamas o calor excesivo. cA los requisitos de la CE y UKCA.

Un calor excesivo ablandard las guarniciones y las juntas,
lo cual provocara fugas de liquido. Ademas, el calor debilita

los materiales de la manguera y de las juntas. Para lograr un  Enerpac declara que los productos han sido probados y cumplen las
renglmlentcz optimo, no exponga el equipo a temperaturas e 5rmag aplicables y que los productos son compatibles con todos los
65 °C [150 °F] o mayores. requisitos de la Unién Europea y del Reino Unido.

¢ No utilice bombas eléctricas en una atmdsfera explosiva.
Cumpla todos los cddigos eléctricos locales y nacionales. La
instalacion y las modificaciones deben ser realizadas por un
electricista cualificado.

¢ Evite torceduras y curvas cerradas en mangueras hidraulicas.
Las curvasy torceduras pueden causar una fuerte contrapresion
y provocar el fallo de la manguera. Proteja las mangueras de
la caida de objetos; un impacto fuerte puede causar dafios
internos en la manguera. Proteja las mangueras contra el riesgo
de aplastamiento causado, por ejemplo, por objetos pesados
o vehiculos. Los dafios de aplastamiento pueden causar fallos
en la manguera.

¢ No levante el equipo hidraulico por las partes que no estén
destinadas a tal fin. Utilice solo las asas de transporte
designadas.

¢ Fvite situaciones en las cuales las cargas no estén directamente
centradas en toda la superficie de la silleta. Las cargas
descentradas producen un esfuerzo considerable sobre los
cilindros y los émbolos. Ademas, la carga podria resbalar o
caerse, creando situaciones potencialmente peligrosas.

e Para evitar que se dafie el motor eléctrico de la bomba,
compruebe las especificaciones. El uso de una fuente eléctrica
incorrecta dafiara el motor.

e Antes de la operacion, lubrique las herramientas tal como se
indica en este manual. Utilice solamente lubricantes aprobados
de alta calidad, siguiendo las instrucciones de los fabricantes
de los lubricantes.

Con cada envio se adjuntan copias de la declaracion de la Union
Europea y de la autodeclaracion del Reino Unido.

El incumplimiento de las siguientes precauciones podria
ocasionar dafios materiales o anular la garantia del producto.

¢ El mantenimiento del equipo hidraulico solo debe ser realizado
por un técnico hidraulico cualificado. Para solicitar reparaciones,
contacte con el Centro de Servicio Autorizado de Enerpac mas
cercano.
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3. Caracteristicas y componentes

1. Motor eléctrico

6. Conectores periféricos ~ 11. Baliza de sirena

2. Filtro de aire 7. Colector de avance 12. Nivel digital y sensor térmico
3. Armario eléctrico 8. Colector de retorno 13. Filtro de respiradero/Tapa de llenado de aceite
4. Enchufe eléctrico 9. Deposito 14. Filtro de retorno
5. Cancamos 10. Tapa del depdsito 15. Colector de distribucién
Figura 1: Principales componentes del sistema EVO
6 L4528_g



4. Datos técnicos
producto

4.1 Dibujo de dimensiones

del

Figura 2: Dimensiones generales del sistema EVO

4.2 Tabla de dimensiones

Unidad mm in
A 1375 54,13
B 1211 47,67
C 1367 53,81
D 1426 56,14

4.3 Descripcion del sistema EVO

Las bombas del sistema EVO son una solucion ideal para aplicaciones
de elevacidn y descenso de multiples puntos en las que deben
colocarse cargas irregulares de forma uniforme y sincronizada. Son
una alternativa mucho mejor que el uso de bombas accionadas por
separado o de colectores con valvulas de aguja.

La carga se puede elevar o bajar utilizando cilindros de simple o
doble efecto, o incluso cilindros de traccién. Segun la aplicacion,
los puntos de elevacidon pueden accionarse de forma individual o
simulténeamente de forma sincronizada.

Con el sistema EVO, el usuario puede realizar movimientos
sincronizados con entre 4 y 12 cilindros en funcion del modelo
utilizado. También cuenta con alarmas de advertencia y parada
incorporadas para lograr una seguridad dptima.

Con el sistema EVO, las posibilidades de aplicacién son infinitas,
como accionar cilindros hidrdulicos interconectados (de simple
o doble efecto), cilindros de empuje o traccion, de elevacion por
etapas, de émbolo hueco o con contratuerca. El sistema EVO tiene
10 modos de funcionamiento. El operario puede navegar a cualquiera
de estos modos de funcionamiento: Manual, Precarga, Automatico,
Inclinacién, Elevacion por etapas, Despresurizar, Retraccion rapida,
Pesaje, Centro de gravedad y Grafico de carga.

4.4 Precision del equipo

La precision del sistema EVO depende de algunas caracteristicas,
como el caudal de aceite de la bomba (2,1 0 4,0), el parametro de
velocidad (100 % o 30 %), el nimero de cilindros sincronizados al
mismo tiempo (2 hasta 12) y la capacidad de elevacidn de los cilindros
(5 u 800 toneladas).

Utilizando un menor caudal de aceite, una baja velocidad de los
cilindros y un elevado numero de cilindros conectados de gran
capacidad, el sistema puede alcanzar una precision de 0,5 mm.

En general, la precision del equipo es de aproximadamente 1 mm,
pero este valor puede variar en funcion de las caracteristicas arriba
mencionadas.

4.5 Capacidades de las bombas EVO

b Caudal de aceitea | poten-
Numero de d;rzlc;? 50 Hz ciade | Peso
modelo 9 (I/min) motor |  (kg)
vacion
<150 bar | >150 bar | (KW)
EV0421380
4 11,1 2,1 3,0 910
EVO421460
EVO440380
4 13 4,0 7,5 1005
EVO440460
EVO821380
8 111 2,1 3,0 910
EVO821460
EVO840380
8 13 4,0 7,5 910
EVO840460
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Puntos Caudal de aceite a 50 Hz | Poten-
Numero de d (//min) ciade | Peso
e ele-
modelo ) motor (kg)
vacion [ <150 bar | >150 bar (kW)
EVO1221380
12 11,1 2,1 3,0 920
EVO1221460
EVO1240380
12 13 4,0 7,5 1025
EVO1240460
Velocidad del Inversor
motor
Frecuencia 15-50 Hz
Fuente de 380-415 VCA - 3 fases + Tierra (-380 EVO)
alimentacion 400-480 VCA - 3 fases + Tierra (-460 EVO)
Tension de 24 VCC
control
Presion max. 700 bar 10 150 psi
Depdsito 250 L 66,04 gal

4.6 Descripcion del control EVO

El control estd situado en la parte superior del armario eléctrico y
contiene los siguientes elementos:

ssssssss ‘

|
©E @O

® ® © O

Figura 3: Componentes del panel de control

1. Luz de alimentacion: Esta luz indica que el armario esta
correctamente conectado a una fuente de alimentacion.

2. Pantalla tactil: Con esta pantalla el usuario puede controlar el
sistema y configurar los diferentes pardmetros de trabajo.

3. Luz Sistema OK: Esta luz esta encendida, cuando el sistema
esta conectado, sin alarmas y listo para funcionar.

4. Botodn de restablecimiento de alarmas: El operario puede pulsar
este boton para restablecer las alarmas del sistema una vez se
haya resuelto el problema.

5. Botodn de inicio de ciclo: Este boton inicia cualquier movimiento
en el que intervengan cilindros. En modo manual, este boton
debe permanecer pulsado para continuar los movimientos.
En todos los demas modos, pulsandolo una vez se iniciara el

movimiento.
ATENCION

La baliza de sirena emite una alarma visual y audible cuando se
lleva a cabo un movimiento.

6. Botdn de pausa de ciclo: En movimientos automaticos, utilice
este boton para detener temporalmente el movimiento. Los

valores de trabajo (posicion, presion, etc.) se mantendran en el
sistema hasta que se reanude el movimiento. Para reanudar el
movimiento, pulse el botdn de inicio de ciclo.

7. Boton de detencién del ciclo: Al pulsar este botdn durante el
movimiento se detendra completamente el ciclo o el proceso
de trabajo.

8. Botdn de arranque/parada del motor: Al pulsar estos botones,
se encendera o apagara el motor del EVO.

9. Botdn de emergencia: Pulse este botdn en caso de emergencia.
El sistema se detendra inmediatamente.

10. Interruptor de llave local/remoto: El usuario debe introducir
y girar la llave para cambiar el modo de control del EVO. En
el modo local, el usuario controla el EVO usando el panel de
control situado encima del armario eléctrico. En el modo remoto,
se controla el EVO con un controlador EVO (CLNC12). Consulte
el manual de instrucciones L4476 para obtener mas informacion
sobre este controlador. Por motivos de seguridad, la clave solo
puede retirarse del interruptor en modo remoto.

11. Conexion ethernet: Solo para la conexién de mantenimiento
(el Centro de Servicio de Enerpac lo utiliza para solucionar
problemas o actualizar el software).

12. Conexion USB: Se puede introducir un dispositivo USB en este
conector para guardar los valores de posicidn y las lecturas de
carga de cada cilindro durante los movimientos.

5. Instalacion

5.1 Transporte

El bastidor tiene dos cavidades para las horquillas de una carretilla
elevadora y cuatro cancamos certificados para la elevacion con gruas.

Figura 4: Equipo adecuado para el transporte

5.2 Bastidor protector

El sistema EVO ha sido disefiado con un marco protector con tapas
abatibles que deben abrirse para operar el sistema.

Las tapas abatibles deben estar siempre abiertas cuando el sistema
esta funcionando para fines de ventilacion y refrigeracion del aceite.
Para el transporte, las tapas abatibles deben estar siempre cerradas.

5.3 Conexiones eléctricas

Cada sensor de carrera debe estar vinculado a un cilindro. Ese cilindro
debe estar conectado a una salida de aceite en la bomba, por lo que
cada cilindro tendra un nimero asociado a la salida y, por lo tanto,
cada sensor de carrera tendra el mismo niimero del cilindro asociado
en consecuencia.
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El cable del sensor de carrera debe conectarse al enchufe eléctrico
que corresponda al nimero del cilindro.

Los enchufes eléctricos para los sensores de carrera se colocan
en la parte trasera de la bomba. Consulte la Figura 5 para ver los
conectores de los sensores de carrera.

— ———=
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Figura 5: Vista detallada de los enchufes de los sensores de

carrera

Conecte la bomba a la fuente de alimentacion eléctrica. La bomba ha
sido disefiada para conectarse a una fuente de alimentacion con las
siguientes caracteristicas:

o 380-415 VCA - 3 fases + Tierra (-380 EVO)
e 400-480 VCA - 3 fases + Tierra (-460 EVO)
El conector eléctrico esta situado en la parte delantera de la bomba.

Figura 6: Ubicacién del enchufe eléctrico

5.4 Conexiones hidraulicas

El sistema EVO puede conectarse a cilindros de doble o simple
efecto. Consulte la Figura 7 para obtener una descripcién visual de
las conexiones hidraulicas de los cilindros con fines generales.

La norma basica es conectar la camara de trabajo a la salida A, y la
camara de aceite de retorno a la salida B.

Cada cilindro debe estar numerado con un numero Unico
correspondiente a la salida a la que esta conectado. La salida en la
linea Ay en la linea B deben coincidir y deben estar conectadas al
mismo cilindro de doble efecto.

Es obligatorio que el operario comprenda perfectamente todas las
instrucciones, normativas de seguridad, precauciones y advertencias
antes de poner en funcionamiento el equipo de herramientas de gran
potencia. En caso de duda, consulte con Enerpac.

1
ooo-oocoooooooh
6000000000060k Linea A
0000006000009 Linea B
Linea A
L)
L] : L]
ooo.oo.o.ooooofQ
dooooooooo0oo00o0 Linea A
0006006000000
d e ;
o
4
w
2
w
‘ )
L m
0—51«0000000000000%3
Linea A J;'
f 6000606060600} Linea A
Linea B )
000000000009 Linea B
Lo
L] - L]

Figura 7: Disposicion de las conexiones hidraulicas
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6. Pantallas

6.1 Pantalla inicial

EVO SYSTEM

Figura 8: Pantalla inicial

Es la primera pantalla que muestra el sistema. Desde esta pantalla, el
operario puede acceder a todas las pantallas del sistema y configurar
los valores de movimiento.

Al pulsar el botdn de inicio, el sistema solicitara la identificacion y la
contrasefia para acceder al perfil de usuario.

El sistema se presenta con el perfil de usuario estandar que se registra
con la identificacion «enerpac» y la contrasefia «100».

6.2 Pantalla principal

MOVEMENTS

12/31/2000:10:59 AM

OTHERS

Figura 9: Pantalla principal

Esta es la pantalla general del software. Desde esta pantalla, el
usuario puede acceder a la pantalla Configuracion para establecer
los parametros del EVO, a la pantalla Movimientos para seleccionar el
tipo de movimientos que realizaran los cilindros y a la pantalla Otros
donde el operario puede ajustar otras caracteristicas del software no
relacionadas con los movimientos.

En la pantalla hay 3 botones: el botdn Configuracion, el boton
Movimientos y el botdn Otros.

Si el usuario pulsa uno de estos botones aparecerd una
ventana emergente con accesos directos a las pantallas
pertenecientes a cada seccidn. Consulte la Figura 10.

CALIBRATION

9/

CYLINDER PRESSURE SENSOR
LOAD SENSOR CALIBRATION

L2724 2uuu 1u;o) AM

OTHERS

TILTING  STAGE LIFT

FAST  DEPRESSURIZE
RETRACT

(2] (4]

WEIGHING oG

@ OTHERS

LOAD GRAPH
L L) DL LUV LVU:IT AN

RECORDIN

27

MOVEMENTS

INSTRUCTION marNTENANCE
NUAL

M,
12/31/2000:10:59 am

Figura 10: Ventanas emergentes
Ventana emergente Movimientos

En la ventana emergente Movimientos, el usuario puede acceder a las
pantallas Manual, Precarga, Automético, Inclinacion, Elevacion por
etapas, Retraccion rapida, Despresurizar, Pesaje, Centro de gravedad
y Gréfico de carga. Al pulsar en cada uno de los botones, el usuario
puede acceder a todas las pantallas de la seccion Movimientos. El
color de fondo de esta seccidn y de las pantallas es gris.

Ventana emergente Configuracion

En la ventana emergente Configuracion el usuario puede acceder a
las pantallas Parametros de trabajo, Rangos, Red, Offset, Calibracién
de los cilindros, Diagnéstico de la conexion, Sensor de carga del
cilindro, Calibracion del sensor de presion y Tara. Al pulsar en cada
uno de los botones, el usuario puede acceder a todas las pantallas de
la seccidn Configuracion. El color de fondo de esta seccidn y de las
pantallas es azul.

Ventana emergente Otros

En la ventana emergente Otros, el usuario puede acceder a las
pantallas Registro de datos, Idioma, Usuarios, Velocidad del inversor,
Manual de instrucciones y Mantenimiento. Si se pulsa Mantenimiento,

10

L4528 _g



aparecera otra ventana emergente con las opciones Diagnostico,
Contador de horas, Diagndstico de presion y Panel de control. Al
pulsar en cada uno de los botones, el usuario puede acceder a todas
las pantallas de la seccion Otros. El color de fondo de esta seccion y
de las pantallas es amarillo.

DATA
RECORDING

LANGUAGE

DIAGNOSTIC HOUR

COUNTER
PRESSURE

12/31/2000 1 °"SNOSTC Cpan

PANEL

Figura 11: Ventana emergente Mantenimiento

En las pantallas de cada seccion hay una flecha que permite combinar
una diapositiva con los accesos directos a las pantallas de la seccion
escogida. A través de estas diapositivas, el usuario puede navegar
facilmente entre las pantallas.

Para ver las diapositivas de la seccion, el usuario debe pulsar una
flecha en la pantalla. En la seccion Configuracién la flecha estd situada
a la izquierda de la pantalla, en la seccion Movimientos la flecha estéa
situada en la esquina inferior derecha de la pantalla y en la seccion
Otros la flecha esta situada a la derecha de la pantalla. Consulte la
Figura 12 para ver las diapositivas de cada seccion.

B EEOERE

MANUAL  PRE-LOAD AUTOMATIC TILTING STAGE LIFT fAsTcrn(pn;ssum WEIGHING EOAT

DATA
RECORDING

INVERTER
SPEED

INSTRUCTION
MANUAL

TARE

i MAINTENANCE

CCONNECTION

DIAGNOSTIC

]

CYLINDER
LOAD SENSOR

o]

PRESSURE SENSOR
CALIBRATION

Figura 12: Diapositivas de las secciones

El software tiene un encabezado comun para todas las pantallas, vea
la Figura 13. Este encabezado muestra la siguiente informacion:

4 6

Figura 13: Vista detallada del encabezado comun de las pantallas

—_

Instantanea: Este botdn realiza una captura de la pantalla actual
y la guarda en el dispositivo USB.

2. Botones de registro: Al pulsar este botdn, el usuario puede
iniciar, pausar y detener el registro de datos del movimiento
actual. Estos valores se guardan en el dispositivo USB.

3. Estadode laconexion USB: Esta seccion permanecerd en blanco
mientras no haya un dispositivo USB conectado al puerto, y
cambiara a verde cuando se haya conectado correctamente al
dispositivo USB.

4. Indicador del estado del sistema: En esta seccion, el software
muestra el estado del sistema.

5. Seccion Hora: Esta seccion muestra la hora actual. La hora local
puede ajustarse en la pantalla del panel de control. Consulte el
apartado 6.31 para obtener mas informacion.

6. Boton Volver: El usuario puede volver a la pantalla anterior
pulsando este boton.

6.3 Pantalla Parametros de trabajo

EneRPaca(a) ) IS ) <
| ——MAXIMUM CYLINDER LOAD B
1 @ JIGB6EEEI (1bs/1000) WORK TOLERANCE mmo%
@ JIGGGE6IGI (1bs/1000) STOP TOLERANCE -Q 6
©] | [CHUD)
(@ N0 (1bs/ 1000) UNIT SELECTION 5
. (® |00 (1bs/1000)
@_(Ibsllmm) | |lbs/1000 + | mm v \
@ |NGH0EEN (1bs/1000)
(@) IB0E0II (1bs/1000) &
MAXIMUM TOTAL LOAD (Ibs/1000)
SPECIAL
PARAMETERS
2 3

Figura 14: Vista detallada de la pantalla Parametros de trabajo

En esta pantalla el usuario debe definir algunos movimientos y
valores de seguridad del sistema. En esta pantalla se encuentran los
siguientes elementos:

1. Carga maxima del cilindro: El usuario debe introducir la carga
maxima prevista de cada cilindro. Cuando se supere este valor,
el sistema emitird una alarma de advertencia.

2. Carga maxima total: El usuario debe introducir la carga maxima
prevista de los cilindros que intervienen en la aplicacién actual.
Cuando se supere este valor, el sistema detendra el movimiento.

A\ ADVERTENCIA

Lacargamaxima prevista de cada cilindro siempre debe serinferior
ala capacidad de los cilindros. Consulte las caracteristicas de los
cilindros para obtener la capacidad maxima de cada cilindro.

L4528_g
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3. Botodn de parametros especiales: Al pulsar este botdn, el usuario
puede acceder a la pantalla de pardmetros especiales. El
sistema requerira una identificacién (enerpac) y una contrasefia
(200). Consulte el apartado 6.3.1 para obtener mas informacién.

4. Seleccién de unidades: El usuario puede seleccionar las
unidades en las que el sistema mostrard los valores. Estos
valores pueden ser:

e Unidades de carga: Ib/1 000, toneladas (1 000 kg), s Ton
(907,18 kg) y kN.

* Unidades dimensionales: milimetros o pulgadas.

5. Tolerancia de parada: Cuando se utilizan varios cilindros en una
aplicacion sincronizada, existe un rango de desincronizacion
entre el cilindro mas extendido y el mas retraido. El usuario
debe introducir en este cuadro el valor maximo admisible entre
el cilindro mas extendido y el mas retraido. Si se supera este
valor el sistema detendra el movimiento mediante una alarma
de parada.

6. Tolerancia de trabajo: El usuario debe introducir en este cuadro
el valor sincronizacion entre el cilindro mas extendido y el mas
retraido. Si se supera este valor el sistema detendra el cilindro
mas extendido hasta que el cilindro mas retraido alcance el
rango introducido.

6.3.1 Pantalla Parametros especiales

ENERPAC 2[5 |0 ISR~ <

POSITION SENSOR CYLINDER
SCALE CALIBRATION

CYLINDER WEIGHING KIT
MOVEMENT TYPE EVOLCK

VENTURI KIT
EVO WK

I DIRECT VI | NO Vl | PUSHING Vl | DISABLE Vl I DISABLE VI
e ¢ 2 e e
iLe g g [ﬁ"%] D .a‘

1 2 3 4 5

Figura 15: Vista detallada de la pantalla Parametros especiales

El acceso a esta pantalla esta bloqueado por una identificacién
(parametros) y una contrasefia (200). El usuario puede acceder a esta
pantalla desde la pantalla Parametros (consulte el apartado 6.3).

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos:

1. Disposicion directa/indirecta: Segun dénde se monte el sensor
de carrera, el usuario debe seleccionar una de estas dos
opciones. Cuando el émbolo del cilindro y el sensor de carrera se
extienden al mismo tiempo, (movimiento positivo) el movimiento
se denomina «directo». Cuando el cilindro se extiende pero el
cable del sensor de carrera se retrae (movimiento negativo), el
movimiento se denomina «indirecto».

ot
=1

DIRECTO INDIRECTA
] ]
Lo |
H
.&WJ
DIRECT INDIRECT

Figura 16: Disposicion directa e indirecta

2. Seleccidn de calibracion de los cilindros: El usuario debe indicar
si la calibracién se va 0 no a realizar, dependiendo de cémo
esté montado el sensor de carrera. Consulte la Figura 17 para
obtener més informacion.

CARGA

ENERPACE ()
ENERPACEZ ()

amf

Calibracion
permitida

Calibracion no
permitida

Figura 17: Condiciones de calibracion

La calibracion debe realizarse en funcién de cémo esté fijado el
gancho del sensor de carrera. Si el gancho esta fijado al vastago del
cilindro, o si se utiliza un sensor de carrera interno, debe realizarse la
calibracion. Si el gancho esta fijado directamente a la carga que se va
a desplazar, no esta permitido realizar una calibracion.

3. Tipo de movimiento del cilindro: Segun el movimiento del
cilindro, el usuario debe seleccionar empuije o traccion.

4. Kit de pesaje EVOLCK: Esta opcidn debe estar habilitada si se
utiliza un kit de pesaje.

5. Kit de Venturi EVO VVK: Esta opcidn debe estar habilitada si se
utiliza un Kit de Venturi.

6.4 Pantalla de rangos

ENERPAC x| » |EN <
. POSITION
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0000.00 I 0000.00 | ["000000
3 B) [lwwn o0 [owo . [oowow
(a) [oo0o00 o [oooooo [ o000
(5) lowe  [owon  [woo . [owwe
@ 0000.00 ] 0000.00 | 000000
@ roww 5% [omo . [owow
o/o(ya.no / / 7)(00
2 3 4

Figura 18: Vista detallada de la pantalla Rangos

En esta pantalla el usuario puede introducir los parametros de los
elementos que se utilizan con el sistema EVO en los movimientos,
como los cilindros instalados en la aplicacién, para configurar los
calculos del movimiento.

Hay una fila de parametros para configurar cada cilindro que esta
disponible para instalar. EI nimero de cilindros que pueden instalarse
depende del modelo EVO (4 puntos, 8 puntos y 12 puntos).

En la fila 1 se indican los pardmetros de los elementos que controlan
el cilindro 1, en lafila 2 el cilindro 2, etc. El usuario puede introducir en
los cuadros los siguientes datos (consulte la Figura 18):

1. Rango de posicion: El usuario debe introducir la longitud maxima
del sensor de carrera instalado en cada cilindro.
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2. Carrera del cilindro: El usuario debe introducir la carrera maxima
del cilindro.

Los rangos de posicion estandar de los sensores de carrera son 100,
125, 375, 500, 750, 1 000, 1 250 y 2 000 mm.

3. Area efectiva: El usuario debe introducir el area de superficie

del cilindro.
ATENCION

El area efectiva para un punto donde no sera conectado un cilindro
debe ser 0 cm?

4. Rango de presion: El usuario debe introducir el rango maximo
del transductor de presion.

Los transductores de presion tienen una lectura méaxima de 800 bar
(11 600 psi).

5. Botdn de unidades: El usuario puede cambiar de sistema de
unidades pulsando este boton. Los sistemas de unidades
pueden ser el sistema internacional de unidades o el sistema
imperial de unidades.

6. Botdn Cargar valores: Con este botdn el usuario puede copiar
valores de rangos idénticos a todos los cilindros que trabajen en

la sincronizacion.
ATENCION

El usuario puede encontrar los valores de los parametros anteriores
en la etiqueta o la descripcion de caracteristicas de cada elemento.

6.5 Pantalla Offset

ENeRPAC &(a][» | IS <
1| 2 | 3 | 4
A(mm) 4000000 4000000  +0000.00  +0000.00
2 Z(mm) 4000000 4000000  +00000.0  +00000.0
L (bs/1000) +00000.0  +00000.0 +00000.0 +00000.0
->
5 6 7 8
A(mmy 4000000 4000000  +0000.00  +0000.00
Z(mm) 4000000 4000000  +00000.0  +00000.0
L (Ibs/1000) 4000000 4000000  +00000.0 +00000.0
| RESET OFFSET
A=0 =0
3 4

Figura 19: Vista detallada de la pantalla Offset

Offset se utiliza generaimente para tener una referencia de las
dimensiones cuando se eleva una carga a una posicion desconocida

Dado que el cable del sensor de carrera normalmente tendra que
extenderse un poco para alcanzar la carga, la pantalla Offset puede
guardar ese valor para que el usuario pueda referirse a ese punto
inicial una vez finalizada la elevacion. Al asignar un valor offset
antes de empezar a levantar la carga, el usuario tendra un punto de

La variable offset (Z) se utiliza como variable de memoria. Una vez
finalizado el Offset, el valor que actualmente tiene la variable A
(posicidn absoluta) se almacena en Z.

El valor «A» representa la extensién absoluta del sensor de carrera
entre 0 y la extension completa. Cuando el usuario pulsa y mantiene
pulsado el botdn Offset (A = 0), el valor actual de «A» se almacena en
la memoria como «Z», y «A» se restablece a cero. «A» se convierte
asi en el valor de referencia para el punto de inicio de la elevacion.
Una vez finalizada la elevacion, el usuario puede pulsar el boton de
Restablecimiento (Z = 0) para restablecer «A» a su valor normal.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos:
1. Botones de seleccion de cilindros: El usuario puede seleccionar
los cilindros que desea utilizar en el movimiento u operacion.

2. Valores de movimiento: Durante el movimiento, el sistema
muestra determinados valores. Estos son:

* A (posicion absoluta): La posicién absoluta es la posicion del
sensor de carrera del cilindro a partir del cero inicial. Este cero
inicial se fija en la pantalla de calibracidn, si se aplica (consulte
el apartado 66.6 para obtener mas informacién).

o 7 (variable Offset): Variable de memoria para obtener una
referencia de movimiento.

e L (carga soportada por el cilindro): Este valor indica la carga
soportada por el cilindro.

3. Botodn Offset: Mantenga pulsado este boton durante 3 segundos
para establecer el valor A a 0; Z mantendra el valor actual de A.

El valor Offset no desaparecera cuando se apaga el equipo o se
produce un corte de corriente. Este valor se mantiene hasta que el
operario restablezca el valor Offset.

4. Boton Restablecimiento Offset: Mantenga pulsado este boton
durante 3 segundos para establecer el valor Z a 0; A adoptara el
valor actual de Z y lo sumara al valor actual.

A=A+Z

6.6 Pantalla Red

enerpac afa] > |7 IS <)

HPU 0

ooo

HPU 1 HPU 2

HPU 3 HPU 4

Figura 20: Pantalla Red

Esta pantalla se utiliza cuando hay dos o mas sistemas EVO
funcionando simultaneamente.

Através de esta pantalla, el usuario debe configurar en el controlador
CNLC12 el nimero actual asignado a cada unidad de potencia (HPU).
El sistema puede funcionar en linea con hasta 4 unidades de potencia.

L4528_g
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Consulte L4476 para obtener mas informacién sobre el controlador
EVO CLNGC12.

6.7 Pantalla Calibracion

enerPac a(a]> ) IS - <

1 |2 | s | s |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
C (mm) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

5 6 7 8
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
C (mm) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

CALIBRETION | uEssrcnunuAnoul

1 2

Figura 21: Vista detallada de la pantalla Calibracién

Cuando el cable del sensor se conecta al vastago del cilindro, o si se
utiliza un sensor de carrera interno, el sistema lee la longitud extendida
del sensor (valor A). En ese momento, A tiene el valor de la lectura real
del sensor. Consulte la Figura 21 para los detalles.

Para igualar la posicion del sensor de carrera con la posicion del
vastago, el usuario debe calibrar el cilindro. Una vez realizada la
calibracion, el cilindro tendra el valor A = 0 cuando esté retraido.

Esta pantalla tiene elementos similares a la pantalla Offset. Hay dos
botones diferentes:

1. Calibracion: Si se permite la calibracion, segun la ubicacion del
sensor de carrera (consulte el apartado 6.3.1 para obtener mas
informacion), este botdn realizara la calibracion (para igualar el
valor de carrera del cilindro y el valor del sensor de carrera) y
ajustara la posicién absoluta del cilindro (A = 0).

A\ PRECAUCION

Este paso solo debe realizarse con el sensor conectado al
vastago del cilindro totalmente retraido para garantizar que el
sensor se calibre correctamente.

2. Botdn Restablecimiento de calibracion: Si durante el proceso
de calibracion algo sale mal, este botdn restablece el proceso

de calibracion. -

Posicion

absoluta
(A)

|

Absolute
> Position
(A)

ENERPAC®E ()

(@

Hin

I

Figura 22: Vista detallada del valor A

6.8 Pantalla Diagnéstico de la conexion

enerpac a[a ][> IS~ <
TEST NOT OK TEST NOT OK TEST NOT OK TEST NOT OK
r | 2| 3| a_ |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
TEST NOT OK TEST NOT OK TEST NOT OK TEST NOT OK
5 6 7 8
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
- DELTA POSITION | MAXIMUM Last C
@ +0000.00 (mm) +00000  (bar) NT:;I(

Figura 23: Vista detallada de la pantalla Diagndstico de la conexién

Esta pantalla se utiliza para asegurar que las mangueras y los sensores
de carrera estan conectados correctamente a cada cilindro.

Al pulsar el boton de diagnéstico, el sistema probard las conexiones
de todos los cilindros uno por uno. Si la prueba resulta satisfactoria,
el cuadrado encima de cada boton de seleccion de cilindro cambiara
a color verde.

6.9 Pantalla Sensor de carga del cilindro

enereac oie > ) ISR -~~~ )

3 4" PRESSURE SENSOR ACTIVE v
(1) [PRESSURE SENSOR: LINEAL 2

CYLINDER | 2
EFFECTIVE AREA W “m)

(an~2)
+00000.0

0000.00

@IPRESSURE SENSOR: LINEAL 4 IR
4 — (cm~2)

0000.00

CYLINDER
EFFECTIVE AREA
(cm~2)

0000.00

CYLINDER
EFFECTIVE AREA

(em”2)

0000.00

LOAD (Ibs/1000)
+00000.0

(3)|PReSSURE SENSOR: LINEAL =
LOAD (Ibs/1000)

+00000.0

@ [PRESSURE SENSOR: LINEAL 5
LOAD (lbs/1000)

+00000.0

Figura 24: Vista detallada de la pantalla Sensor de carga del
cilindro

En la pantalla Sensor de carga del cilindro, el operario puede
seleccionar el tipo de dispositivo de carga que se va a utilizar y
configurar sus parametros. El sistema puede funcionar con 4 modos
diferentes de dispositivos de carga.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos:

1. Botdn Seleccidn de cilindros: Con este botdn el operario puede
navegar entre las pantallas de los grupos de cilindros. Estos
grupos tienen 4 cilindros cada uno.

2. Valor de carga: Esta seccion indica el valor de la carga detectado
por el dispositivo.

3. Selector de Dispositivo de carga: El usuario puede seleccionar
el tipo de dispositivo para leer el peso de la carga. Pueden ser
sensores de presion o células de carga. La segunda opcion
solo esta disponible si se instala un kit de pesaje EVOLCK en
la unidad EVO.

4. Selector de Modo de dispositivo de carga: El usuario puede
seleccionar el modo de funcionamiento del dispositivo de carga.
Los diferentes modos son:
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¢ (Célula de carga Lineal: El usuario puede introducir el rango de
la célula de carga (capacidad maxima de lectura) de su valor
de salida mas bajo y mas alto, expresado en mV/V. Enerpac
recomienda encarecidamente introducir el nimero de serie de
la célula de carga para poderla identificar correctamente.

+00000.0

LOW VALUE (mv/V)  HIGH VALUE (mv/V)

@ILOAD CELL: LINEAL W
REAL VALUE (mv/V) SERIAL NUMBER

LoAD seatt (40 LOAD (Ibs/1000)

+00000.0

6.10 Pantalla Calibracion del sensor de
presion

enerPaC a(a][> ) IS -~ <

PRESSURE (bar) REAL VALUE (mA) LOW VALUE (mA) HIGH VALUE (mA) SERIAL NUMBER

+00.000 ["0000000000 | +00.000 [ +00.000 (1)  +o0000 00.00 |~ 00.00 | 00.00 | 000000000000

(2)  +00000 00.00 ["00.00 | 00.00 | 000000000000

Figura 25: Célula de carga modo lineal (3 ) =+00000 OO0 0000 BN 00.00 R 000000000000

o (4)  +00000 00.00 | 00.00 | 00.00 [ 000000000000

e Célula de carga polindmica: Estas células de carga calculan el (5)  +00000 00.00 [ 0000 [ 0000  [000000000000

peso mediante un polinomio matematico cuyos parametros los (6)  +00000 0000 [ 0000 [ 0000  [000000000000

debe introducir el operario. Estos parametros se indican en el (1)  +o0000 00.00 | 0000 [ 00.00 000000000000

certificado de calibracion o los proporciona el fabricante de la (8)  +o0000 00.00 [ 0000 [ 0000  [000000000000
célula de carga.

@ILOAD CELL: POLYNOMIAL b Polynomial (ki): L = A + BX + CX"2 + DX"3
REALVALUE (mv/v)  SeaLmumper A £0000.0000000000  c [+0000.0000000000 | ‘A (05/20%) Figura 29: Pantalla Calibracion del sensor de presion
+000.000 | 0000000000 8 [+0000.0000000000 b [+0000.0000000000 UL

Figura 26: Vista detallada del modo polinémico de la célula de
carga

e Sensor de presion lineal: Otra forma de medir el peso de la carga
es a través de sensores de presion. Para realizar el calculo se
requiere el area efectiva del cilindro. Consulte la Figura 24 para
obtener una vista detallada de este modo.

e (alibracion del sensor de presién del cilindro: Este modo
es mas preciso que el anterior, pero requiere mas tiempo
para configurarlo. El operario debe calibrar el sensor de
presion con un cilindro calibrado. La maquina tiene hasta
12 posibilidades de lectura (una por cilindro). Se denominan
tablas de calibracion. El operario puede escribir en el recuadro
del nombre la denominacién de la tabla (cilindro). Al pulsar el
botén de la tabla, el usuario accederd a la pantalla de las tablas
de calibracién.

@IPRESSURE SENSOR: CYL. CALIBRAT Vv

Ql TABLE1 V

LOAD (lbs/1000)
+00000.0

Name

Figura 27: Sensor de presion: Vista detallada del modo de
calibracién de cil.

6.9.1 Pantalla Tablas de calibracion

enerPAC a(cr[ > T IS ) <)
L1 2| 3 4 s 6| 7| 8] o s0] 1] 12|
TABLE 00
Name ’m

Min. Value mA (1) W—~ IMkN

mA (2) /00.00 — | 00000.00 kN

mA (3) [00.00 —— | 00000.00 kN

mA (4) |00.00 —— | 00000.00 kN

mA (5) 00.00 —> | 00000.00 kN

mA (6) [00.00 —» | 00000.00 kN

mA (7) |00.00 —— | 00000.00 kN

mA (8) [00.00 —» | 00000.00 kN

mA (9) [00.00 —— | 00000.00 kN

mA (10) [00.00 — | 00000.00 kN

CALIBRATION

CYLINDER CONNECTED

LINE 1 v
CumEr

+0000.00

A (mm)
Pressure (bar) +00000.00
Input Value (mA)

Sl

Figura 28: Vista detallada de la pantalla Tablas de calibracién

+000.000

En esta pantalla el operario puede seleccionar las diferentes tablas de
calibracion en la fila superior. Si pulsa en un nimero aparecera la tabla
correspondiente (una por cilindro).

Esta pantalla se utiliza cuando el operario necesita mas precisién
en la lectura de la carga. Para ello se introducen a mano los valores
analdgicos minimos y maximos que se indican en los certificados de
calibracién de los transductores de presion.

La pantalla muestra la presién de la maquina en cada punto y
el valor real de la sefial analdgica. Los parametros que se pueden
introducir son Valor bajo y Valor alto. Estos valores los proporciona el
fabricante. Ademas, el operario puede introducir el nimero de serie
del transductor para disponer de un rastro de referencia.

Todos los valores se indican por defecto en 4,00 mA (como valor
minimo) y 20,00 mA (como valor maximo). No se recomienda en
absoluto modificar estos valores si no se sabe con exactitud cuales
son los valores de calibracion.

6.11 Pantalla Tara
enereac ofa)> ) IS ] <)
1| 2| 3 | 4 1
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
2 T (Ibs/1000) [+0000.00 |+0000.00 |+0000.00 [+0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
= 5 | 6 | 7 | s |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
T (lbs/1000) |+0000.00 |+0000.00 |+0000.00 |+0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
s | RESET TARE |
3 4

Figura 30: Vista detallada de la pantalla Tara

A través de la pantalla Tara, el sistema puede realizar un
«restablecimiento» del valor de la carga cuando se coloca una
estructura (con un peso importante) entre el cilindro y la carga. Si
se pulsa el botdn Tara, el sistema tomara el valor cero con el peso
afadido de la estructura.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos (consulte la
Figura 30):
1. Botdn Seleccion de cilindros: Seleccione este botdn para elegir
el cilindro o cilindros a tarar.

2. Valores de movimiento: El sistema muestra algunos valores
durante el proceso:

L4528_g
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* A (posicion absoluta): La posicién absoluta es la posicion del
vastago de cilindro a partir del cero inicial. Este cero inicial
se fija en la pantalla de calibracion, si se aplica (consulte el
apartado 66.6 para obtener mas informacion).

o T (valor de tara): Este valor indica el valor de la carga de la
estructura entre la carga y los cilindros.

e L (valor de carga): En este cuadro se indica la carga soportada
por el cilindro en ese momento.

3. Boton Tara: Este botdn pone el peso de todos los cilindros a
cero. Manténgalo pulsado 3 segundos para que el cambio sea
efectivo.

4. Botdn Restablecimiento de tara: Este boton restablece el peso
de cada cilindro a su lectura real.

6.12 Pantalla manual
ENERPAC &[] > ) ==K

9 TOTAL LOAD +000000.0 (lIbs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000}——— 4
S R T N T D
A (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
5

R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
6 —— 5 6 7 8

A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
7 R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

L (lbs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000

st|(+
@‘ L@]‘ 10

RESET
R7l)
1 2 3

o
000% || {8
8

Figura 31: Vista detallada de la pantalla Manual

Esta pantalla pertenece a la seccion Movimientos. En esta seccion el
usuario debe elegir el tipo de movimientos que va a realizar.

En el caso de movimientos manuales, el usuario puede mover los
cilindros del sistema EVO teniendo pleno control del movimiento. El
usuario puede extender o retraer los cilindros manteniendo pulsado el
botdn de inicio de ciclo y detener el movimiento simplemente soltando
el botdn. Este modo de trabajo se utiliza para realizar pequefios
movimientos de posicionamiento en la aplicacion.

En esta pantalla aparecen los siguientes elementos (consulte la
Figura 31):

1. Boton Manual: Seleccione este boton para activar el modo
manual en el movimiento. Tras seleccionar este botdn, el color
de fondo del botdn sera verde.

2. Botones Arriba/Abajo: Tras seleccionar el botén Manual,
apareceran estos botones. El usuario puede pulsar el botdn
Arriba para retraer el émbolo dentro de la base del cilindro, y el
boton Abajo para extender el émbolo fuera del cilindro.

3. Boton Restablecer la posicion relativa: Este botdn pone a cero
el valor de la posicion relativa del movimiento. Pulse este botdn
para restablecer este valor.

4. Valor de Carga seleccionada: Este valor muestra la carga
soportada por todos los cilindros seleccionados.

5. Valor de Carga total: Este valor muestra la carga soportada por
todos los cilindros instalados. Este valor es el resultado de la
suma de todas las cargas del sistema.

6. Botones de seleccién de cilindros: El usuario debe seleccionar
los cilindros que desea utilizar en el movimiento.

7. Valores de movimiento: Durante el movimiento, el sistema
muestra determinados valores. Estos son:

¢ A (posicion absoluta): La posicién absoluta es la posicion del
émbolo de cilindro a partir del cero inicial. Este cero inicial
se fija en la pantalla de calibracién, si se aplica (consulte el
apartado 66.6 para obtener mas informacién).

* R (posicidn relativa): La posicion relativa es la posicion del
vastago de cilindro a partir de la dltima consigna cero. Este es
el valor de referencia que utiliza el sistema para mantener la
sincronizacion entre los puntos de elevacion (para restablecer
la posicion consulte el punto 3 de este apartado).

e | (carga soportada por el cilindro): Este valor indica la carga
soportada por cada cilindro en el momento actual.

Los valores de carga se obtienen mediante el célculo de la presion de
la linea de cilindros y el &rea efectiva de cada cilindro introducida en la
pantalla de rangos. Por este motivo, estos valores seran aproximados
con cierto margen de error.

8. Caudal: El usuario puede introducir el caudal de la unidad de
potencia y controlar la velocidad del movimiento. Este valor es
un porcentaje y puede introducirse un valor entre el 30 % v el
100 % del caudal total. Corresponde a la velocidad del motor.

9. Botdn Datos de presion: Muestra la presion de todos los cilindros
del sistema. Se indica en la pantalla como P.

Algunos puntos aparecen como elementos comunes en las pantallas
de movimientos. Estos elementos no se volveran a explicar en los
siguientes apartados.

6.13 Pantalla Precarga

enereac ¢(o]> 7] S -] <
TOTAL LOAD +000000.0 (Ibs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (Ibs/1000)
1 |2 | s | s |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
5 6 7 8
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
1+ ° FINAL LOAD RESET A
3 +0000.0 _ (Ibs/1000) R=0 000% || B0
1 2

Figura 32: Vista detallada de la pantalla Precarga

La pantalla Precarga contiene los mismos elementos que la pantalla
Manual (Figura 31). Solo los elementos sefialados en la Figura 32 son
diferentes.

En este modo de trabajo, el operario debe definir la carga objetivo
que debe asignarse a cada cilindro. El vastago del cilindro se
movera automaticamente hasta que cada cilindro alcance la carga
especificada.

Enerpac recomienda realizar este paso antes de levantar una
estructura en modo automatico porque asi el usuario se asegura de
que todos los cilindros estan totalmente en contacto con la estructura.
El operario debe introducir un valor de carga pequefo para asegurarse
de que todos los cilindros soportan ese valor.
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En esta pantalla hay dos elementos importantes:

1. Boton Precarga: Seleccione este boton para ajustar el
movimiento de precarga en el sistema. Tras seleccionar este
botdn, el color de fondo del botdn sera verde.

2. Parametro Carga final: El usuario debe introducir la carga final
que debe alcanzar el cilindro para finalizar el ciclo.

Enerpac recomienda ajustar el valor de la carga final a menos del
10 % de la carga prevista.

6.14 Pantalla Modo automatico

ENERPAC a(a > ) IS~ | <
TOTAL LOAD +000000.0 (Ibs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)
v |2 | s | e
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000)  +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
5 6 7 8
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
f@ L DELTA POSITION RESET A
H 1o [+0000.00 (mm) R=0 | ['000% | &
1 2

Figura 33: Vista detallada de la pantalla Modo automatico

La pantalla Modo automatico contiene los mismos elementos que
la pantalla Manual (Figura 31). Solo los elementos sefialados en la
Figura 33 son diferentes.

Este modo de trabajo se utiliza para realizar movimientos
sincronizados. El usuario debe introducir un valor de incremento
de distancia (Delta) para que los cilindros se muevan de forma
sincronizada a esa distancia.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos:

1. Boton Automético: Seleccione este botdn para activar el modo
automatico en el movimiento. Tras seleccionar este botén, el
color de fondo del botén sera verde.

2. Valor posicién Delta: El usuario debe introducir en este cuadro
el incremento de la posicion actual que debe alcanzar el cilindro
en el siguiente ciclo. Este incremento puede ser positivo (si los
cilindros se extienden) o negativo (si los cilindros se retraen).

Una vez realizada la calibracién de los cilindros, el sistema no permitira
al usuario introducir un valor superior a la capacidad de carrera de los
cilindros. Es importante que el parametro de la carrera del cilindro se
introduzca correctamente en la pantalla Rango (apartado 66.44) para
evitar que se dafie el cilindro.

Si no se ha realizado la calibracién de los cilindros, el sistema
reconocerd el rango maximo del sensor de carrera como el valor limite
al que pueden extenderse los cilindros.

6.15 Pantalla Inclinacion
ENERPAC @[ | > ) ISR~ <

TOTAL LOAD +000000.0 (Ibs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)

1| 2| 3| a_|

A (mm)  +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

R (mm)  +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

A (mm)  [+0000.00 [+0000.00 [+0000.00 [+0000.00————3
5| 6 | 7| s |

A (mm)  +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

R (mm)  +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00

L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

A (mm)  [+0000.00 |+0000.00 |+0000.00 |+0000.00

-]

[

2

Figura 34: Vista detallada de la pantalla Inclinacién

Este movimiento permite realizar movimientos en los que se inclina la
carga. Este modo de trabajo permite ajustar un valor Delta diferente
para cada cilindro y realizar movimientos sincronizados de cada
cilindro de forma que todos los cilindros finalicen al mismo tiempo.

La pantalla Inclinacion contiene los mismos elementos que la pantalla
Manual (Figura 31). Solo los elementos sefialados en la Figura 34 son
diferentes.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos:

1. Botdén Modo de inclinacion: Seleccione este botdn para ajustar
el movimiento de inclinacion en el sistema. Tras seleccionar este
botdn, el color de fondo del botdn sera verde.

2. Botdn Desviacion: Este boton muestra la pantalla Desviacion.
En esta pantalla el usuario puede comprobar los detalles del
movimiento de inclinacion actual.

3. Posicién final Delta: El usuario debe introducir en este cuadro el
incremento de la posicion actual que debe alcanzar el cilindro en
el siguiente ciclo. Este valor puede ser positivo (si los cilindros
se extienden) o negativo (si los cilindros se retraen). El valor
puede fijarse individualmente para cada cilindro.

A\ PRECAUCION

Al final de cada ciclo, todos los cilindros terminaran al mismo
tiempo. Los cilindros con el Delta mayor tendran mas paradas y
tiempo de espera que los del Delta menor. Tenga en cuenta esta
caracteristica para evitar movimientos incontrolados.

6.16 Pantalla Desviacion
enerPAC @[] > E] [ssoom | «]
1 2 3 | a |

| |
R| +0000.00 | +0000.00 | +0000.00 | +0000.00
2—————s +0000.00 | +0000.00 | +0000.00 | +0000.00

D +0000.00 +0000.00 | +0000.00 +0000.00 |
5 6 | 7 | 8 |

R[ +0000.00 | +0000.00 | +0000.00 | +0000.00
s [ +0000.00 | +0000.00 | +0000.00 | +0000.00

Figura 35: Vista detallada de la pantalla Desviacién
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En esta pantalla el usuario puede comprobar los detalles del
movimiento de inclinacion actual.

En esta pantalla se muestran los siguientes elementos:
1. Formula clave: En esta zona se muestra la férmula utilizada para
realizar los calculos del movimiento de inclinacion.
*  Posicidn relativa — Consigna = Desviacion
2. Valores del movimiento de inclinacion de cada cilindro:

* R (posicion relativa): Este valor muestra la posicion actual del
émbolo del cilindro.

* S (consigna): Este valor es la posicién tedrica que debe tener
el émbolo en el momento actual, segun los célculos internos
realizados por el sistema para que todos los cilindros alcancen
el valor objetivo Delta final al mismo tiempo.

o D (desviacion): Este valor es la diferencia entre la posicion
tedrica del émbolo, segun los calculos internos del software
(consigna), y la posicion real del émbolo en el movimiento
actual (posicion relativa).

Esta pantalla sirve Unicamente como referencia informativa. El usuario
no puede introducir ni seleccionar ningun valor.

6.17 Pantalla Elevacion por etapas

¢ Delta de extension: El usuario debe introducir la distancia a la
que se extienden los cilindros para crear un espacio donde los
operarios puedan insertar dos bloques exteriores debajo de
la placa de extension. Estos bloques exteriores soportaran la
carga para la siguiente extension.

¢ Delta de retraccion: El usuario debe introducir la distancia a la
que deben retraerse los cilindros para crear un espacio donde
los operarios puedan insertar un bloque central. Este bloque
central soportard la carga para el siguiente movimiento.

6.18 Retraccion rapida

enerpacala]>)r] (] 4]

TOTAL LOAD +000000.0 (lbs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)

1 | 2 | s | s |
A (mm) ++0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000

5 6 | 7 | 8
A (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
R (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
L (bs/1000) +00000.0  +00000.0  +00000.0 -+00000.0

0
-->

ot

enereac o[> ) IR ) <

TOTAL LOAD +000000.0 (lbs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)

r | 2 | s | a4 |
A (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
R (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
L (bs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000

5 6 7 8
A (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
R (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00  +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0  +00000.0  +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000

PRELOAD  EXTEND RETRACT
(Ibs/1000) DELTA (mm) DELTA (mm)

| 0000.0  [+0000.00 |-+0000.00

A
000% '

Figura 36: Vista detallada de la pantalla Elevacion por etapas

La pantalla Elevacion por etapas es una solucion para levantar o
bajar una carga de forma gradual. En combinacidn con bloques de
soporte, los gatos de elevacion por etapas son capaces de superar
las limitaciones de la altura de elevacion de la carrera del émbolo de
un cilindro.

Este movimiento se basa en un ciclo de movimiento automatico en el
que deben introducirse los pardmetros en esta pantalla.

La pantalla Elevacion por etapas contiene los mismos elementos que
la pantalla Manual (Figura 31). Solo los elementos sefialados en la
Figura 36 son diferentes.

1. Boton Elevacion por etapas: Seleccione este botdn si se usaran
gatos de elevacion por etapas en el sistema.

2. Botdn Subir/Bajar: Seleccione el movimiento deseado del
sistema. La flecha en pantalla indica el sentido del movimiento
que realizan los cilindros.

3. Parametros de la Elevacion por etapas:

e Precarga: El usuario debe introducir la carga que deben
alcanzar todos los cilindros antes de iniciar un nuevo ciclo.

Figura 37: Pantalla Retraccion rapida

La pantalla Retraccidn rapida contiene los mismos elementos que la
pantalla Manual (Figura 31). La Unica diferencia es el botdn Retraccion
rapida.

Con este botdn, el operario puede bajar los cilindros seleccionados
sin mantener pulsado el botdn. Al pulsar el botdn y presion el boton de
inicio de ciclo en el panel de control, el aceite se redirigira al depdsito
por el camino mas corto y rapido para reducir el tiempo de retraccidn
de los émbolos de los cilindros seleccionados.

Para retraer los cilindros de simple efecto de forma mas rapida, se
puede instalar el Kit Venturi EVO VVK. Eso debe habilitarse en la
pantalla Parametros especiales. Consulte el apartado 6.3.1 para
obtener mas informacion.

Cuando se utiliza esta opcidn, los cilindros no deben tener ninguna
carga encima. La retraccion con este método puede provocar un
descenso incontrolado y generar una retraccion desigual.

6.19 Pantalla Despresurizar

eNeRPAC &[> BT IS -~ <)
TOTAL LOAD +000000.0 (Ibs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)
1| 2| 3| a |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (Ibs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
5 6 7 8
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
L (lbs/1000) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0
P (bar) +000000 +000000 +000000 +000000
[o A
1
P=0 L

Figura 38: Vista detallada de la pantalla Despresurizar
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La pantalla Despresurizar contiene los mismos elementos que
la pantalla Manual (Figura 31). La Unica diferencia es el botdn
Despresurizar P = 0.

Después de trabajar con el sistema, el equipo puede tener presion
residual. Con este modo de trabajo, el sistema liberara toda la presidn
de las bombas, tubos, mangueras y cilindros.

Seleccione este boton para activar el modo Despresurizar. Tras
seleccionar este boton, el color de fondo del botén sera verde.

Cuando se utilice este modo de trabajo, una pantalla de advertencia
advertira sobre el riesgo que se corre al utilizar este modo con cilindros
que soportan una carga. Consulte la Figura 57 del apartado 7.9 para
obtener mas informacion.

Esta totalmente prohibido despresurizar el sistema mientras los
cilindros soportan carga. Liberar la presion del sistema mientras
los cilindros estan cargados podria causar la muerte o lesiones
graves, asi como daios materiales.

6.20 Pantalla Pesaje
ENERPAC gl > IS ] <

TOTAL LOAD +000000.0 (lbs/1000) SELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)

1 |2 | s | s |
A (mm) +0000.00 +0000.00 +0000.00 +0000.00
R (mm) ++0000.00 -+0000.00 -+0000.00 +0000.00
P (bar) ++00000.0 -+00000.0 +00000.0 +00000.0

s | _ s | 7 | s |
A (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00 +0000.00
R (mm) +0000.00  +0000.00  +0000.00 ++0000.00
P (bar) +00000.0 +00000.0 +00000.0 +00000.0

| o |
£| +0000 |

+0000

1 2 3

Figura 39: Vista detallada de la pantalla Pesaje

Este sistema se ha disefiado con la funcién de poder pesar la carga.
Esta medicion se realiza automaticamente.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos (consulte la
Figura 39):

1. Botdn Pesaje: Pulse este botdn para seleccionar el modo de
trabajo Pesaje.

2. Valores de pesaje: El operario debe introducir varios valores
para realizar el pesaje. Estos valores son:

¢ Posicién Delta: Es el valor de la posicion de incremento hasta
la que deben llegar los cilindros para realizar el pesaje. Esta
posicion siempre debe ser positiva, ya que se debe levantar la
carga para realizar el pesaje.

¢ NUmero de pasos: La operacién de pesaje puede realizarse en
4 pasos. Este parametro se ajusta para encontrar la maxima
precision en el pesaje de la carga. En la tabla de la derecha, el
sistema muestra los resultados de cada pesaje realizado.

¢ Tiempo: Para garantizar la maxima estabilidad de la carga, el
sistema tarda los segundos introducidos en tomar el peso.
Cuando los cilindros alcanzan la posicién Delta introducida, el
sistema esperara los segundos indicados para leer la carga.

e Caudal; El sistema puede moverse a una velocidad inferior a
la normal para alcanzar la posicion Delta. Si el sistema va mas
lento, la carga se mantendra mas estable. Para ello, el operario
debe introducir el porcentaje de caudal de aceite que influira en
el movimiento de los cilindros.

3. Promedio: El sistema mostrara el promedio de las 4 lecturas
tomadas en cada paso.

6.21 Pantalla Centro de gravedad
ENErPaC oG] ) IS ]

X Y Reference| |

_No |[+00000.0[+00000.0 _exr || 2"
“No_[[+00000.0[+000000_evea ||| |
No |[+00000.0 [+00000.0 cvi2 | {
N0 [[+00000.0 [+00000.0_evis |f| |
No [[+00000.0 [+00000.0 _cvia ||| |
No [[+00000.0 [+00000.0 cvLs I
[

I

|

[

[

I

NO ||+00000.0 {+00000.0 CYL6
NO ||+00000.0 {+00000.0 CYL7
NO |[+00000.0 {+00000.0 CYL8

Selected Load
+000000.0 (Ibs/ 1000)

— = |

DICCCI Y A
%] +00000.0 +00000.0| |1

/

6

1 2 3 4 5

Figura 40: Vista detallada de la pantalla Centro de gravedad

En esta pantalla el operario puede introducir todos los valores relativos
al centro de gravedad.

Con el botén de seleccidn, el operario puede decidir qué cilindros se
incluyen en el calculo del centro de gravedad.

Una vez seleccionados los cilindros, el operario debe elegir cudl
sera el cilindro principal. A este cilindro se le asignara la referencia
de origen (0,0), lo cual significa que los demas cilindros tomaran
la referencia a partir de ese punto. Los cilindros se mostraran en
el cuadro segun la posicion introducida. EI centro de gravedad se
calcula automaticamente.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos (consulte la
Figura 40):

1. Botones de seleccion de cilindros: Seleccione qué cilindros
deben incluirse en el célculo del centro de gravedad.

2. Posicion de los ejes X e Y: Cada cilindro tiene una posicion real
desde la referencia del cilindro. Introduzca la distancia real en el
eje Xy en el eje Y desde el cilindro principal.

3. Botdn Cilindro principal: El usuario puede pulsar uno de los
botones de referencia para seleccionar el cilindro principal.

4. Carga del cilindro: Este cuadro muestra la carga soportada por
cada cilindro.

5. Cuadro para el gréfico: En esta area el sistema muestra la
posicion de cada cilindro y se encuentra el centro de gravedad.

6. Coordenadas del centro de gravedad: Una vez introducidos
todos los datos, el sistema calcula en qué lugar se sittia el
centro de gravedad de la carga.
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6.22 Pantalla Grafico de carga

eneneac o Y R =«

ELECTED LOAD +000000.0 (lbs/1000)
100 [100

000000\6

loom:l\ 5
OFF

e

=l

el -
il SCALE
. '
o |

e8|

2 0.
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Figura 41: Vista detallada de la pantalla Grafico de carga
Este grafico muestra la tendencia de la carga soportada por el cilindro
mas cargado y el menos cargado.

Ademas, el usuario puede encontrar en esta pantalla los siguientes
elementos (consulte la Figura 41):

1. Carga seleccionada: Carga total de los cilindros seleccionados.

2. Botones de seleccion de cilindros: Seleccione qué cilindros
deben incluirse en el calculo de la Carga seleccionada.

3. Cuadro: Muestra un grafico con el valor de la Carga seleccionada.
Este grafico se actualiza cada 2 segundos.

Valor min. Y: Valor minimo del eje Y en el gréafico.
Zoom automatico: Activar o desactivar el zoom automatico.
Valor méx. Y: Valor maximo del eje Y en el gréfico.

Algunos botones para navegar por el grafico como detener,
avanzar, rebobinar, acercar, alejar, etc.

6.23 Registro de datos
enerpAc 2(a][> Y IS <

DATA RECORDING

1 RECORDING ,m
2 @ 0000 s

PAUSE
. >

A

Figura 42: Vista detallada de la pantalla Registro de datos

No o s

A través de esta pantalla el operario puede registrar los datos del
movimiento en un disco externo.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos (consulte
Figura 42):

1. Modo de registro: Seleccione el método de registro (manual
0 automatico) para registrar los datos del movimiento. Si se
selecciona la opcién manual, el sistema solo registrara cuando
el usuario pulse el botdn de registro. Si se selecciona el modo
automatico, el sistema registrara automaticamente los datos
cuando el sistema esté en movimiento.

2. Plazo: El usuario debe introducir la frecuencia del registro de los
datos. Las unidades se representan en segundos.

3. Botdn Iniciar registro: Pulse este boton para iniciar/pausar
el registro de los datos de los movimientos en la unidad
seleccionada. Si se detecta que no hay ningun dispositivo USB
o tarjeta SD conectada para el registro, el icono se pondra de
color rojo.

4. Almacenamiento: Los iconos de almacenamiento indican la
unidad de almacenamiento en la que se guarda el registro.
Puede ser un dispositivo USB o una tarjeta SD. Cuando se inicia
el registro, el icono del dispositivo de almacenamiento en el que
se guardan los datos cambia a verde.

6.24 Pantalla Idioma

eNERPAC &[>T I -~ <

Eﬁ

—

Figura 43: Pantalla Idioma

En esta pantalla, el usuario puede elegir el idioma de las alarmas.
Seleccione el idioma deseado y pulse el botdn Volver para ir a la
pantalla principal.

6.25 Pantalla Usuarios

ENERP, C@E]@

User . Password Group'

Figura 44: Vista detallada de la pantalla Usuarios

En esta pantalla, el usuario puede crear y configurar varios usuarios
para gestionar el sistema. En esta pantalla se encuentran las siguientes
secciones (consulte la Figura 44):

1. Usuario: El operario debe pulsar la celda de la tabla e introducir
un nuevo usuario. El sistema pedira una identificacion y una
contrasefia para acceder a cada perfil de usuario.

e QOperario: Este usuario tiene acceso general para operar el
sistema. Para acceder a este usuario, debe introducirse la
identificacion «enerpac» y la contrasefia «100».
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e Experto: El experto tiene los mismos derechos de acceso que el
operario, pero también puede acceder y utilizar los parametros
especiales de la pantalla Parametros de trabajo. Estas acciones
requieren un usuario mas avanzado porque son parametros
que pueden afectar por completo a la funcionalidad del equipo.
Para acceder a este usuario, debe introducirse la identificacion
«parametro» y la contrasefa «200».

¢ Administrador: Este usuario es para uso exclusivo de técnicos
autorizados de fabrica.

2. Contrasefia: en la siguiente columna, el operario debe pulsar e
introducir la contrasefia del usuario.

3. Grupo: El usuario debe pulsar y elegir un nombre de grupo para
el usuario introducido.

4. Tiempo de desconexidn: El operario debe pulsar e introducir los
minutos que faltan para desconectar del sistema a ese usuario.

A esta pantalla solo puede acceder el usuario registrado con el perfil
Experto. Identificacién «parametros», contrasefia: «200».

6.26 Pantalla Velocidad del inversor
enerpac afa]> ] IS - <

Inverter Speed
Motor Plate
orer O Ready
Rowen () 00.0 () Running
1 | Fregr=sy(@) 00.0 () Current / Torque Limit
Current (A) 00.0 () Motor Overtemperature o
Actual Frequency (Hz) +0000.0
2 ——————— Flow (30-100%) 000 Actual Absolute Current (A) +0000.0
Active Alarm +00000
e i 400000

Figura 45: Vista detallada de la pantalla Velocidad del inversor

Esta pantalla muestra el estado del inversor de frecuencia en el
momento actual. Esta pantalla incluye informacion importante para
los operarios experimentados. El usuario debe introducir el caudal de
aceite requerido entre el 30 % y el 100 %.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos (consulte la
Figura 45):

1. Placa de caracteristicas del motor: En este cuadro aparecen los
valores del motor eléctrico.

2. Caudal: El sistema permite seleccionar la velocidad de
movimiento de los cilindros. Este valor es un porcentaje y puede
introducirse un valor entre el 30 % y el 100 % del caudal total.
Corresponde a la velocidad del motor.

3. Lista de codigos: Este botdén da acceso a la lista de fallos y
alarmas del sistema.

4. Seccion Estado: En esta seccion, el operario puede comprobar
el estado del motor. Contiene las siguientes funciones:

e Listo: La velocidad del inversor ya esta activada con una buena
comunicacién con el PLC. Se indica mediante una luz verde.
Cuando la luz est4 verde el motor puede encenderse sin ninglin
fallo ni alarma en la velocidad del inversor.

¢ Enfuncionamiento: Cuando la luz estd verde, hay una operacion
en marcha.

e Limite de Corriente/Par; La luz se vuelve roja cuando el motor
ha estado funcionando al limite de par o al limite de corriente.

e Sobrecalentamiento del motor: La luz se vuelve roja cuando el
motor ha alcanzado el limite de la temperatura de trabajo.

* Frecuencia actual: Este parametro muestra la frecuencia actual
del motor.

o Corriente actual absoluta: Este pardmetro muestra la corriente
actual del motor.

6.27 Pantalla Manual de instrucciones
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Figura 46: Pantalla Manual de instrucciones

En esta pantalla, el operario puede acceder al Manual de instrucciones
del sistema EVO.

6.28 Pantalla Contador de horas

enerpac oo ) IS ) <
— | Motor Counter (h) +000000 | ’Movementoounter(h) +000000 *77

No. Model Date Motor (h) | Movement (h) Comments

1 |[00000000 |[00000000 | [000000 | [000000 | [000000000000000000000000
2 |[00000000 |[00000000 | [000000 | [000000 || 000000000000000000000000
3 [ 000000 | [000000 | [ 000000000000000000000000
4 |[00000000 {[00000000 | [000000 | [000000 || 000000000000000000000000
5 |[o0000000 {[00000000 | [000000 | [000000 || 000000000000000000000000
T2 3 4 5 6

Figura 47: Vista detallada de la pantalla Contador de horas

En esta pantalla el usuario puede tener un registro de las revisiones
realizadas en la bomba.

En esta pantalla se encuentran los siguientes elementos: (Consulte la
Figura 47):

1. NUmero de fila: El operario puede tener hasta 5 registros.

2. NUmero de modelo: El usuario puede introducir el nimero de
modelo de la bomba.

3. Fecha: El usuario puede introducir la fecha en la que se realizd
la revision.

4. Numero de horas de trabajo del motor: El usuario puede introducir
el nimero de horas de trabajo del motor en el momento que se
realizd la revision.

5. Numero de horas de movimiento: El usuario puede introducir el
numero de horas en las que se han realizado movimientos.

6. Columna de comentarios: El usuario puede introducir aqui un
breve comentario descriptivo.

7. Contador de movimientos: Este pardmetro se muestra para
tener una referencia de la cantidad de horas que la bomba ha
estado en funcionamiento realizando movimientos.
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8. Contador del motor: Este parametro se muestra para tener
una referencia de la cantidad de horas que ha estado el motor

encendido.
ATENCION

El valor del contador del motor y del contador de movimiento
normalmente es diferente, ya que la bomba puede estar encendida
con el motor funcionando, pero sin que se muevan valvulas ni
cilindros.

6.29 Pantalla Panel de control
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Figura 48: Pantalla Panel de control

En esta pantalla el usuario debe ajustar la fecha y la hora del sistema.
Para poder hacerlo, el usuario debe acceder al panel de control del
sistema.

En el panel de control hay muchos otros iconos y opciones que
pueden cambiarse. Enerpac desaconseja pulsar cualquier otro
icono excepto la fechay la hora. Si se modifican otros parametros
de esta pantalla, existe el riesgo de que se produzcan fallos de
funcionamiento y desajustes.

6.30 Pantalla Diagndstico de la presion
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Figura 49: Vista detallada de la pantalla Diagnéstico de la presion

Con esta prueba, el usuario puede comprobar el aislamiento del
sistema hidraulico y detectar cualquier fuga.

Esta prueba debe realizarse sin mangueras ni cilindros conectados
y con las tapas abatibles del bastidor en el lado de las salidas
cerradas. Cuando los conectores hidraulicos estan presurizados
sin mangueras conectadas, es posible que se produzca un riesgo
debido a las proyecciones.

El usuario puede encontrar en esta pantalla las siguientes piezas:

1. Inspeccién de presion: Al pulsar este boton, el sistema estd
preparado para realizar la prueba de presion. A través de este
modo, el sistema se presuriza primero en las salidas Ay después
en las salidas B. En caso de que la presién no baje en 1 minuto,
el sistema mostrara el aviso verde y rojo si no se ha superado
la prueba.

2. Seleccion de salidas: Para la inspeccion de posicion y caudal, el
usuario debe seleccionar la salida que desea probar.

3. Parametros: El usuario puede comprobar determinados
parametros durante la prueba. Estos parametros son:

¢ A: Laposicion absoluta del cilindro durante la prueba.
e P: Presion acumulada en cada linea.

7. OPERACION

El usuario debe dar las 6rdenes del movimiento a través de los
botones situados en el panel de control. El tipo de movimiento debe
ajustarse en la pantalla tactil y las drdenes de movimiento con los
botones.

7.1 Encender el sistema.
Realice los siguientes pasos para encender el sistema:

1. Realice una inspeccidn visual de las mangueras y los cilindros,
asegurandose de que no estan dobladas y estan instaladas en
la posicion correcta.

2. Compruebe el nivel del aceite. Tenga en cuenta que si los
cilindros estan extendidos, el nivel del depdsito debe ser bajo.

3. Asegurese de que el boton de parada de seguridad no esté
activado.

4. Encienda el interruptor principal en el armario eléctrico. Consulte
la Figura 50 para ver la ubicacion del interruptor principal del
sistema.

5. Compruebe la luz de alimentacion en el panel de control. Debe
estar en blanco.

6. Espere hasta que el software de control esté cargado y
compruebe los pardmetros de funcionamiento. Ajustelos si es
necesario.

7. Compruebe si en el control hay alarmas. Si ha saltado alguna
alarma, compruebe y resuelva la causa principal y pulse el boton
de reinicio de alarmas en el control.

8. Encienda el motor en el EVO.

~ E—

e L®
n

LJ }

Figura 50: Disposicién del interruptor principal
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7.2 Apagar el sistema
Realice los siguientes pasos para apagar el sistema:

1. Pulse el botdn de detencion del ciclo si se esta realizando un
movimiento.

2. Pulse el botdn de parada del motor.
3. Desconecte el sistema del interruptor principal.

7.3 Calibracion de los cilindros

La calibracion debe realizarse en funcion de cdmo esté fijado el
gancho del sensor de carrera. Si el gancho esta fijado al émbolo,
debe realizarse la calibracidn. Si el gancho esta fijado directamente
a la carga que se va a desplazar, no debe realizarse la calibracién.
Un cilindro con un sensor de carrera interno también debe calibrarse.
Consulte la Figura 17 para ver los detalles.

A\ ADVERTENCIA

Enerpac recomienda encarecidamente configurar siempre la
disposicion de los cilindros de forma que se pueda calibrar. Si los
cilindros no se calibran o se calibran incorrectamente, existe un
riesgo de que fallen o se dafien.
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Figura 51: Procedimiento de calibracion

Para calibrar el cilindro correctamente, siga los pasos que se indican
a continuacion:

1. Coloque el sensor de carrera de forma que se pueda realizar la
calibracién. Consulte la Figura 17 del apartado 6.3.1.

2. Vaya a Parametros de trabajo, y luego pulse el botdn Parametros
especiales. Habilite la funcion de calibracion. Consulte la
Figura 15 del apartado 6.3.1.

3. Vaya a la pantalla Manual. Consulte la Figura 21 del
apartado 66.6.

Seleccione Modo manual.

Seleccione el botdn Hacia abajo.

Seleccione los cilindros que deben moverse.
Encienda el motor.

Pulse y mantenga pulsado el botén de inicio de ciclo hasta que
los cilindros seleccionados estén completamente retraidos.

9. Pulse y mantenga pulsado el botdn de calibracion durante 3
segundos. El valor de la posicion absoluta se pondra a cero
cuando se haya realizado la calibracién.

A veces, se puede cometer un error durante la calibracién. Pulse el
botdn de restablecimiento de la calibracién durante 3 segundos y
se restablecera la ultima configuracion. Vuelva a realizar los pasos
anteriores para reiniciar la calibracion.

®© N o o~

7.4 Modo manual

El modo manual se utiliza para mover los cilindros libremente. Este
modo se utiliza para comprobar y ajustar los cilindros antes de
iniciar un trabajo, asi como para fines de mantenimiento. Consulte el
apartado 6.12 para obtener mas informacion.
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Figura 52: Procedimiento del Modo manual

Tenga en cuenta que con este modo los cilindros no realizan
movimientos sincronizados entre ellos.

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

1. AseguUrese de que todos los componentes estan enchufados
correctamente y no hay ninguna alarma.
Vaya a la pantalla Manual.
Seleccione el botén Manual.

Seleccione la direccion del movimiento del cilindro, hacia fuera
o0 hacia dentro. El usuario también puede ajustar el caudal de
aceite del EVO.

5. Seleccione los cilindros que deben intervenir en el movimiento
pulsando los botones Seleccion de cilindros. Tras seleccionar un
cilindro, el fondo del boton sera verde.
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6. Pulse el botdn de arranque del motor.
Empuje y mantenga pulsado el botdn de inicio de ciclo.

Cuando los émbolos de los cilindros estén en la posicion
deseada, suelte el botdn de ciclo y el movimiento se detendra.

7.5 Modo Precarga

Enerpac recomienda realizar este paso antes de levantar una
estructura en el modo automatico porque de esta forma el usuario se
asegura de que todos los cilindros estan totalmente en contacto con
la estructura. El operario debe introducir un valor de carga pequefio
(5-10 % de la carga total) para asegurarse de que todos los cilindros
soportan ese valor de carga.

Este modo permite tener una referencia real de la posicion de la carga,
y evita que algunos cilindros realicen trabajos sin carga. Consulte el
apartado 6.13 para obtener mas informacion.
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Figura 53: Procedimiento del modo Precarga

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

1. AseguUrese de que todos los componentes estan enchufados
correctamente y no hay ninguna alarma.

Vaya a la pantalla Precarga.

Seleccione la direccion del movimiento que seguirdn los
cilindros.

Introduzca la carga final que deben alcanzar los cilindros.

5. Seleccione los cilindros que intervendran en el movimiento
pulsando los botones de los cilindros. Tras seleccionar el
cilindro, el fondo del botdn sera verde.

Pulse el boton de arranque del motor.
Pulse el boton de inicio de ciclo en el teclado.

Cuando cada cilindro alcance la carga final, el sistema detendra
el ciclo.

Una vez finalizado dicho movimiento, el sistema tiene una referencia
real de la posicién de la carga. Cuando todos los cilindros toquen la
carga, el operario debe pulsar el boton de restablecimiento para tener
un nuevo valor cero para la posicion relativa.

Enerpac recomienda realizar también un Offset cuando los cilindros
alcanzan la carga final después de realizar el modo Precarga. Gracias
a este paso el usuario dispondra de un valor cero provisional si lo
necesita.

Con este modo de trabajo, los cilindros no realizan movimientos
sincronizados para alcanzar el objetivo.

7.6 Modo automatico

En este modo de trabajo, el usuario puede realizar movimientos
sincronizados de los cilindros con un incremento de posicion
previamente introducido. En este modo de trabajo el usuario introduce
un incremento de posicion v los cilindros se desplazan a esa posicion
de forma sincronizada. Consulte el apartado 6.14 para obtener mas
informacidn.
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Figura 54: Procedimiento del Modo automatico

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

1. Asegurese de que todos los componentes estan correctamente
enchufados y no hay ninguna alarma.

Vaya a la pantalla Automatico.
Pulse el boton Modo automatico.

Introduzca el pardmetro posicion Delta. La posicion Delta es
la distancia que debe alcanzar el émbolo de los cilindros. Esta
distancia puede ser positiva 0 negativa, segun la direccién del
movimiento (extension o retraccion).

Si los cilindros estan calibrados, el sistema no dejara introducir un
valor superior a la capacidad de carrera de los cilindros. Es importante
que el parametro de la carrera del cilindro se introduzca correctamente
en la pantalla Rango (Figura 18 del apartado 66.44) para evitar que se
dafien los cilindros. Si los cilindros no estan calibrados, el sistema no
dejara introducir un valor superior a la longitud del sensor de carrera.

5. Seleccione los cilindros que deben intervenir en el movimiento
pulsando los botones Seleccion de cilindros. Tras seleccionar el
cilindro, el fondo del botdn sera verde.

Pulse el botén de arranque del motor.
Pulse el boton de inicio de ciclo.

Cuando los cilindros alcancen la posicion Delta, el sistema
detendra el movimiento y finalizarg el ciclo de trabajo. Si se
introduce un nuevo valor de posicidn Delta o se pulsa el botdn
de inicio de ciclo, se iniciara un nuevo ciclo de trabajo.

7.7 Modo Inclinacion

Este movimiento permite al usuario realizar movimientos de inclinacién
de la carga. Este movimiento permite al usuario ajustar objetivos
diferentes para cada cilindro y realizar un movimiento sincronizado de
forma que todos los cilindros terminen al mismo tiempo. Consulte el
apartado 6.15 para obtener mas informacién.
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Figura 55: Procedimiento del modo Inclinacién

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

1.

®© N o o

Asegurese de que todos los componentes estan enchufados
correctamente y no hay ninguna alarma.

Vaya a la pantalla Inclinacion.

Seleccione los cilindros que deben intervenir en el movimiento
pulsando los botones Seleccion de cilindros. Tras seleccionar el
cilindro, el fondo del botdn sera verde.

Introduzca la posicion Delta (el incremento de la posicién actual)
de cada cilindro seleccionado. La posicion Delta puede ser
negativa o positiva.

Seleccione el botdn Inclinacion.
Pulse el boton de arranque del motor.
Pulse el boton de inicio de ciclo.

Cuando los cilindros alcancen la posicién Delta, el sistema
detendra el movimiento y finalizard el ciclo de trabajo. Si se
introduce un nuevo valor de posicion Delta o se pulsa el botdn
de inicio de ciclo, se iniciara un nuevo ciclo de trabajo.

7.8 Modo Elevacion por etapas

Se trata de un modo de funcionamiento que ofrece una solucion
para elevar o bajar una carga de forma gradual. En combinacién
con bloques de soporte y gatos de elevacién por etapas, este modo
es capaz de superar las limitaciones de la altura de elevacién de la
carrera del émbolo de un cilindro. Consulte el apartado 6.17 para
obtener més informacion.

Existen dos tipos de procedimientos: elevacion de una carga y
descenso de una carga:

Elevacion de una carga

1.

Asegurese de que todos los componentes estan correctamente
enchufados y no hay ninguna alarma.

En los gatos de elevacion por etapas, los sensores de carrera
ofrecen una lectura negativa cuando sale el émbolo. Recuerde
que en este caso debe seleccionarse la lectura indirecta.
Consulte la seccidn 6.3.1, pantalla Parametros especiales.

Vaya a la pantalla Elevacion por etapas.
Seleccione el botdn Elevacion por etapas.

Seleccione la direccidn del movimiento que seguiran los gatos de
elevacion por etapa. En este caso, la direccion sera ascendente.

Introduzca el parametro Delta de extension: Este parametro es
la carrera que recorre el émbolo al levantar la carga por ciclo,
dejando espacio para insertar dos bloques exteriores debajo de
la placa de separacion.

Introduzca el parametro Delta de retraccion: Esta es la distancia
que se retrae el émbolo, dejando espacio libre para colocar los
bloques centrales que soportaran la placa del émbolo para la
siguiente extension.

Introduzca el Valor precarga: Se debe introducir el valor de
precarga para asegurarse de que el cilindro esta completamente
en contacto con la carga. Introduzca un valor para asegurar que
cada cilindro tenga algo de presion (5 % de la carga prevista por
cada cilindro).

Pulse el boton de arranque del motor.

10. Pulse el botdn de inicio de ciclo.
11. En cada cilindro se empezard a extender el émbolo hasta

alcanzar el valor de presién introducido en la seccién de
precarga (Etapa 1). Cuando todos los cilindros alcancen el valor
de precarga, la primera etapa habra finalizado y se pedira una
confirmacion del operario para la siguiente etapa.

12. Pulse el botdn de inicio de ciclo.
13. Los cilindros se extenderan hasta alcanzar el valor Delta positivo

(Etapa 2). El sistema pedira la confirmacion del operario para el
siguiente paso.

14. Coloque los dos bloques exteriores debajo de la placa de

extension.
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Figura 56: Procedimiento de elevacion por etapas
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Asegurese de que los bloques de soporte estan correctamente
colocados y que son capaces de soportar la carga. El
incumplimiento de estas medidas puede provocar la muerte o
lesiones graves y dafios materiales.

15.

16.
17.
18.

19.

Pulse el botdn de inicio de ciclo. El émbolo del cilindro se retraera
al valor Delta negativo y la placa de separacion del cilindro se
apoyara en los bloques exteriores (Etapa 3).

Pulse el boton de inicio de ciclo.
El émbolo del cilindro se retraerd a la posicion inicial (Etapa 4).

Coloque los bloques centrales debajo del émbolo para volver a
realizar la secuencia de las 4 etapas.

Repita los puntos 10 a 18 todas las veces necesarias para elevar
la carga hasta la posicién deseada.

Los bloques deben colocarse en cruz cuando se inicia un nuevo nivel
de apilamiento.

Descenso de una carga

1.

Asegurese de que todos los componentes estan enchufados
correctamente y no hay ninguna alarma.

15.
16.

17.
18.
19.

20.

Retire los dos bloques exteriores debajo de la placa de extension.

Pulse el botdn de inicio de ciclo. El émbolo del cilindro se retraera
al valor Delta negativo y la placa de separacion del cilindro se
apoyara en los bloques exteriores (Etapa 3).

Pulse el boton de inicio de ciclo.
El émbolo del cilindro se retraera a la posicién inicial (Etapa 4).

Retire los bloques centrales debajo del émbolo para volver a
realizar los ciclos completos.

Repita los puntos 10 a 19 todas las veces necesarias hasta que
la carga haya bajado a la posicion deseada.

7.9 Modo de Despresurizar

Después de trabajar con el sistema, el equipo puede tener presion
residual. Con modo de trabajo, el sistema liberara toda la presion
del equipo (bombas, tubos, mangueras y cilindros). Consulte el
apartado 6.19 para obtener mas informacion.
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A\ ADVERTENCIA

Esta totalmente prohibido despresurizar el sistema mientras haya
carga sobre los cilindros. Liberar la presion del sistema mientras
los cilindros tienen una carga encima podria causar la muerte o
lesiones graves, asi como dafnos materiales.

7.10 Modo Retraccion rapida

Esta pantalla se ha disefiado para aquellas aplicaciones en las que
solo se utilizan cilindros de simple efecto. Cuando la retraccidn se
realiza por gravedad, los cilindros necesitan mas tiempo para retraer
el émbolo. Consulte el apartado 6.18 para obtener mas informacion.
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Figura 59: Procedimiento de retraccion rapida

A\ PRECAUCION

Es importante tener en cuenta que con este modo de trabajo
las valvulas estan completamente abiertas y dejaran pasar
libremente el aceite hacia el depésito. Dependiendo del tipo de
configuracion de la aplicacion (cilindros, carga, mangueras, etc.)
la carga puede tener una velocidad incorrecta y provocar un
incidente.

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

1. Vaya a la pantalla Retraccion rapida.

2. Seleccione los cilindros que se van a retraer.
3. Seleccione el botdn Retraccion rapida.
4

Pulse el botdn de inicio de ciclo. Las valvulas hidraulicas se
abriran permitiendo un retorno libre del aceite.

5. Cuando todos los cilindros estén retraidos, pulse el boton de

detencion del ciclo.
ATENCION

Para lograr una retraccién mas rapida en cilindros de simple
efecto puede instalarse el kit Venturi EVOVVK. Para obtener mas
informacidn sobre este kit, consulte el manual de operacion L4591 en
WWWw.enerpac.com.

7.11 Modo Herramienta centro de gravedad

Con esta herramienta, la maquina puede calcular la posicion del
centro de gravedad de la carga. Consulte el apartado 6.21 para
obtener mas informacion.
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Figura 60: Procedimiento de centro de gravedad

Para trabajar con este modo, siga los pasos que se indican a
continuacion:

Vaya a la pantalla Centro de gravedad.
Seleccione los cilindros que levantaran la carga.

3. Seleccione el cilindro principal a partir del cual se determinara la
posicion de cada cilindro.

4. Tome la longitud de la posicion del cilindro desde el cilindro
principal elegido e introduzca la posicién en el cuadro
correspondiente.

5. El sistema realizard el célculo automaticamente y mostrara la
posicion de todos los cilindros y la ubicacién del centro de
gravedad tedrico.

7.12 Modo de pesaje

Esta es una funcidn especial de la maquina. Tiene la posibilidad de
realizar una lectura de las células de carga o de los transductores de
presion para saber el peso de la carga.

Como durante el movimiento la carga puede volverse inestable, este
modo de trabajo permite hacer varias lecturas (con un maximo de 4
ciclos) y determina la media de las lecturas realizadas. Consulte el
apartado 6.20 para obtener mas informacion.

Para utilizar este modo de trabajo con células de carga, puede
instalarse el kit de pesaje EVOLCK.

En el siguiente protocolo se describe codmo realizar las lecturas de
carga:

1. Asegurese de que todos los componentes estén correctamente
conectados y no activen ninguna alarma.

Vaya a la pantalla Pesaje.
Pulse el boton Pesaje.

4. Introduzca el parametro Delta pesaje: Delta pesaje es la
distancia que debe alcanzar el émbolo del cilindro. Eso se hace
para desplazar la carga del estado original y evitar fuerzas no
deseadas.

5. Introduzca el Tiempo de pesaje: Como los cilindros se
detienen cuando la carga es inestable, el operario puede dar
unos segundos hasta que la carga sea estable e inmdvil. Tras
introducir el tiempo, el sistema realizara la lectura.

L4528_g
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Figura 61: Procedimiento de pesaje

7.13 Realizar la autocomprobacion

El sistema puede realizar una autocomprobacidén para verificar
el aislamiento de las vélvulas, los sensores de carrera y el caudal.
Consulte el apartado 6.30 para obtener mas informacion.

e Prueba de presion
Con esta prueba, el sistema verifica el circuito hidraulico:

1. Desconecte los cilindros y las mangueras del EVO. Cierre la tapa
abatible frontal para proteger ante cualquier proyeccion de los
conectores hidraulicos.

Vaya a la pantalla Diagndstico de presion.
Pulse el boton Inspeccidn de presion.

4. Elsistema pedira la confirmacion del operario antes de continuar.
El usuario debe asegurarse de que las tapas abatibles estan
cerradas. Si lo estan, pulse Si.

This mode will carry out a pressure test to assure there are no leaks in the hydraulic system.
Please, make sure no cylinder is connected to the outlets.
DANGER!
This is a High Pressure test.
Close the front and side doors of the unit.

=

Figura 62: Aviso de la prueba de alta presién

5. Pulse el botdn de arranque del motor.
6. Pulse el boton de inicio de ciclo.

7. Durante los siguientes 2 minutos, el sistema realizard la
autocomprobacion y mostrara los resultados en la pantalla. Si
algo ha salido mal, el aviso sera rojo. Repita el proceso una vez
mas y si el error persiste, contacte con el Centro de Servicio de
Enerpac para realizar una prueba exhaustiva.

* Prueba de sensores de carrera y conexiones de mangueras:

Con esta prueba, el sistema puede comprobar los sensores de
carrera, las conexiones de las mangueras y el caudal que llega a los
cilindros seleccionados.

1. Conecte los cilindros al EVO.

2. Conecte el sensor de carrera a la silleta de los cilindros. Utilice
una extension para que el cable quede lo mas vertical posible.
Una desalineacion del cable generara lecturas erroneas.

3. Vaya a la pantalla Diagndstico de conexion. Consulte el
apartado 6.8 para obtener mas informacion.

4. Seleccione los cilindros a probar.

Introduzca un Caudal para cada cilindro. Los cilindros se
moveran a esa velocidad.

Pulse el botén de arranque del motor.
Pulse el boton de inicio de ciclo.

La unidad EVO empezar a revisar las conexiones de todos los
cilindros seleccionados uno por uno, permitiendo al usuario
comprobar que la conexidn de mangueras y sensores de carrera
es correcta.

7.14 Control del caudal hidraulico de la linea A
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Figura 63: Vista detallada de la vélvula de control del caudal

La unidad de potencia tiene valvulas de control del caudal instaladas
en la parte superior de las salidas. Estas valvulas pueden utilizarse
para controlar manualmente el caudal de una salida especifica. Ello
permite cambiar la velocidad de descenso de la carga, aumentando o
reduciendo el punto de estrangulamiento.

Si se gira en sentido horario se reducird el caudal generando
velocidades mas bajas y si se gira en sentido antihorario se aumentara
el caudal y, en consecuencia, la velocidad del cilindro.

El mando de ajuste manual tiene un total de 5 vueltas completas. Las
dos ultimas vueltas no restringen el caudal (véase la tabla siguiente).
En el lado derecho de la valvula hay una linea de referencia.

Rotacion Velocidad de flujo (Ipm)
0,5 0,15
1,0 0,45
1,5 0,75
2,0 1,05
2,5 1,4
3,0 2,1
3,5 4.1
4,0 29,5
4,5 29,5
5,0 29,5
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8. Mantenimiento

Para anticiparse a cualquier tipo de averia, es necesario realizar
un mantenimiento predictivo, a fin de evitar el desgaste de los
componentes basicos. Los puntos mas importantes a tener en cuenta
al realizar el mantenimiento predictivo son:

8.1 Piezas de repuesto

Consulte la Seccion 9, Lista de Piezas, para ver una lista de kits de
repuestos que contienen articulos desechables y reparables que
requieren reemplazo frecuente y que pueden solicitarse a través del
Centro de Servicio Enerpac.

8.2 Comprobar el nivel de aceite

Compruebe el nivel de aceite de la bomba antes de la puesta en
marcha. Si es necesario, afiada aceite retirando el tapdn del puerto

de llenado.
ATENCION

Asegurese siempre de que los cilindros estén completamente
retraidos antes de afiadir fluido en el depdsito.

8.3 Cambiar el aceite y limpiar el depésito

El aceite HF de Enerpac es de color azul intenso. Compruebe
frecuentemente si el aceite esta contaminado comparando el aceite
de la bomba con el aceite nuevo de Enerpac.

Cuando el indicador del filtro de retorno muestre que esta obstruido,
reemplace todo el aceite y los filtros, incluyendo el filtro de aire, el
filtro de succidn de la bomba de flujo y el filtro de retorno.

En ambientes donde el aire esta saturado de vapor de agua, el aceite
puede contaminarse con agua si la temperatura del aire desciende
y alcanza el punto de rocio. En este caso, se recomienda tomar
una muestra de aceite para su andlisis una vez al afio. Segun los
resultados del andlisis, si es necesario, cambie el aceite y reemplace
el cartucho del filtro.

Trabaje en un banco limpio y deseche el aceite usado de acuerdo con
las normativas locales.

1. Vacie todo el depdsito a través del tapdn de vaciado situado en
la parte inferior del deposito. Cierre el tapon cuando el depdsito
esté vacio.

2. Abra la tapa de mantenimiento desenroscando los tornillos.

Limpie a fondo el depdsito de impurezas depositadas en el
fondo con una envoltura y un agente de limpieza adecuado.

Cambie el filtro de aspiracion de la bomba de baja presion.
5. Vuelva a montar la tapa de mantenimiento en el depdsito.

Retire el tornillo de purga (ubicado en la placa de cubierta cerca
del motor) antes de llenar el depdsito.

7. Llene el deposito con aceite hidraulico Enerpac limpio a través
del orificio de llenado. Deje el tornillo de purga abierto. Esto libera
el aire del interior de la bomba durante el llenado y permite que
el aceite suba sin problemas. El deposito estara lleno cuando el
nivel de aceite alcance el nivel maximo visible, aunque aun se
observe algo de aire.

8. Deje reposar la bomba durante dos horas para purgar el aire.
Cierre el tapon de purga de la bomba.

Se recomienda cambiar los filtros de aspiracién y retorno junto con el
cambio de aceite.

8.4 Sustitucion del cartucho del filtro

El cartucho del filtro es un elemento desechable que debera
sustituirse con frecuencia. El filtro de retorno dispone de un sensor
de obstruccidn que indica en la placa de control cuando el filtro esta
obstruido.

Consulte la Lista de piezas de la Seccidn 9 para obtener el nimero de
pieza o la referencia del kit de repuestos correspondiente, de modo
que pueda solicitar los repuestos a través del Centro de Servicio
Enerpac.

8.5 Purgar la bomba

Es posible que el procedimiento de cambio de aceite se realice sin
retirar el tornillo de purga y que la bomba de presidn no alcance su
presion maxima (700 bar). Esto se debe a que la carcasa de la bomba
aun contiene aire en su interior y no puede aspirar el aceite. Por lo
tanto, es necesario purgar la bomba antes del arranque inicial::

Proceso de purga 1
1. Desconecte las mangueras de la Unidad de Paquete Hidraulico
(UPH).
2. Retire la valvula de purga (ubicada en la placa de cubierta cerca
del motor).

3. Encienda el motor de labomba durante 15 segundos y apaguelo.
Repita esta accion varias veces. Normalmente, el aire no se
elimina por completo en los primeros intentos.

4. Vuelva ainstalary apriete el tornillo de purga.

5. Encienda el motor de la bomba. En modo manual (extendido),

presurice el circuito contra los acoplamientos y compruebe que
la bomba alcance ahora los 700 bar.

ATENCION

Es muy (til mantener el depdsito completamente lleno, ya que esto
garantiza que la bomba permanezca sumergida en el aceite.

Ademas, también ayuda hacer funcionar la bomba al 100% de su
velocidad, ya que la fuerza de succion es mayor.
Proceso de purga 2
1. Desconecte las mangueras de la Unidad de Paquete Hidraulico
(UPH).
2. Retire la valvula de purga (ubicada en la placa de cubierta cerca
del motor).
3. Introduzca una jeringa en el orificio donde estaba colocado el
tapon de purga y extraiga el aceite.
4. Vuelva ainstalary apriete el tornillo de purga.
5. Encienda el motor de la bomba. En modo manual (extendido),

presurice el circuito contra los acoplamientos y compruebe que
la bomba alcance ahora los 700 bar.

Figura 64: Ubicacién del tornillo de purga
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9. Lista de piezas

Valida inicamente para sistemas EVO fabricados a partir de enero de 2022.

9.1

Lista de piezas generales del sistema EVO

Figura 65: Piezas generales del sistema EVO

9.2 Tabla de piezas generales del sistema EVO

N° de Numero de pieza
compo- Descripcion Cant. | EVO421380 EV0O440380 EV0821380 EVO0840380 EVO01221380 | EVO1240380
nente EVO421460 | EVO440460 | EVO821460 | EV0840460 | EVO1221460 | EVO1240460
1 Motor eléctrico 1 DB4412259 | DB4439259 | DB4412259 | DB4439259 | DB4412259 | DB4439259
2 Filtro de aire 1 |023-H00834004]023-H00834004(023-H00834004/023-H00834004|023-H00834004({023-H00834004
3 | Armario eléctrico 1 A
4 El?éi?rlijzea de alimentacion 1 505-6 525-6 505-6 505-6 525-6 525-6
5 g:;:golgltal y sensor 1 SCLTSD-520-00-07 | SCLTSD-520-00-07 | SCLTSD-520-00-07 | SCLTSD-520-00-07 | SCLTSD-520-00-07 | SCLTSD-520-00-07
6 | Indicador visual 2 DB4184022 | DB4184022 | DB4184022 | DB4184022 | DB4184022 | DB4184022
7.1 | Filtro de retorno 1 DB4389118 | DB4389118 | DB4389118 | DB4389118 | DB4389118 | DB4389118
7.2 | Indicador eléctrico 1 DB4391118 | DB4391118 | DB4391118 | DB4391118 | DB4391118 | DB4391118
8 | Colector de avance 1 DB9233900 | DB9233900 | DB9231900 | DB9231900 | DB9234900 | DB9234900
9 [ Colector de retorno 1 DB9119900 | DB9119900 | DB9085900 | DB9085900 |DB9077900A [ DB9077900A
10 | Bastidor EVO 1 | DB0079201-99 | DB0079201-99 | DB0079201-99 | DB0079201-99 | DB0079201-99 | DB0079201-99
11 | Colector de distribucion 1 | DB9049900C [ DB9049900C [ DB9049900C | DB9049900C | DB9049900C | DB9049900C
12 | Subconjunto de labomba | 1 DB9237900 | DB9239900 | DB9237900 | DB9239900 | DB9237900 | DB9239900
NOTA: A Las piezas electronicas de este componente pueden identificarse siguiendo el mismo procedimiento que se indica en el apartado 9.10
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9.3 Conjunto del colector de distribucion
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9.4 Tabla de piezas del conjunto del colector de distribucion

Figura 66: Piezas DB9049900C

N.° de compo- Descripcion Cant. Numero de pieza
nente
1 Colector 1 DB5021840C
2 Presostato 1 DG365
3 Valvula de seguridad 1 MVP4A
4 Valvula de retencion 1 RB1
5 Electrovalvula 1 G46-22 X24/1
6 Valvula de seguridad 2 MVP4AR
7 Valvula de alivio NG6 1 DB1279663
8 Valvula direccional NG06 4/3 24 VV CC 350 bar 1 DB1278660
9 Valvula de aguja 4 NV251
10 Mandémetro de glicerina 15 000 psi 3 G2536L
11 Manometro de glicerina 3 000 psi 1 G2516L
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9.5 Subconjunto de la bomba

Figura 67: Piezas del subconjunto de la bomba

N.° de DB9237900 (2,1 1) DB9239900 (4,0 1)
compo- Descripcion

nente Cant. Numero de pieza Cant. Numero de pieza
1 Acoplamiento 1 DB4659001 1 DB4642001
2 Carcasa 1 DB4660034 1 DB4642034
3 Placa del motor 1 DB0079020-1 1 DB0079020-2
4 Bomba 1 Rz2,1/2-9 1 Rz4,0/2-9
5 Filtro de aspiracion 1 023-0025S125W 1 023-0025S125W
6 Codo macho-hembra 1/2” BSP 2 Conexion hidraulica estandar | 2 Conexién hidraulica estandar
7 Conexién macho-macho 1/2” BSP 1 - 1 Conexion hidraulica estandar
8 Tubo 3/8” BSP 1 Conexioén hidraulica estandar 1 Conexidn hidraulica estandar
9 Codo macho-hembra 3/8” BSP 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
10 :I?Z;(iugtsog macho 3/4” BSP o 17 - hembra 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
11 Conexion 1/4” o0 3/8” BSP a 10S 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
12 Codo giratorio 10S 1 Conexion hidraulica estandar | 1 Conexion hidraulica estandar
13 Conexioén 1/2” BSP a 12L 1 Conexioén hidraulica estandar 1 Conexidn hidraulica estandar
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N.° de DB9237900 DB9239900
compo- Descripcion j ] j ]

nente Cant. Numero de pieza Cant. Numero de pieza
14 Tubo 12L 1 Conexidn hidraulica estandar 1 Conexidn hidraulica estandar
15 Tubo 10S 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
16 Mamparo 12L 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexién hidraulica estandar
17 Mamparo 10S 1 Conexidn hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
18 Conexion M1/8” BSP - Tubo 4 mm 1 Conexién hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
19 Tapon M1/8” BSP conico 1 Conexion hidraulica estandar | 1 Conexién hidraulica estandar
20 Codo M6 x 1 coénico - Tubo 4 mm 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
21 Tubo 4 mm plastico 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexién hidraulica estandar
22 (B)gr;exmn macho 3/4” BSP a hembra 1/2 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar
23 TUb,? 172" BSP o conexién hembra-hembra 1 Conexion hidraulica estandar 1 Conexion hidraulica estandar

1/2” BSP

24 ggcli:uctor macho 1/4” BSP a hembra 1/8 1 Conexidn hidraulica estandar 1 Conexidn hidraulica estandar

9.6 Conjunto del colector de avance

DB9234900
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DB9233900
Figura 68: Piezas del conjunto del colector de avance
9.7 Tabla de piezas del colector de avance
N.° de Numero de pieza
compo- Descripcion
nente Cant. DB9233900 Cant. DB9231900 Cant. DB9234900
1 Colector 1 DB5062840 1 DB5023840A 1 DB5045840A
2 Valvula de asiento 4 SK7921N-X24 8 SK7921N-X24 12 SK7921N-X24
3 Control del caudal 4 DB1105662 8 DB1105662 12 DB1105662
4 Transductor de presion 4 DB8011384 8 DB8011384 12 DB8011384
5 Acoplamiento hembra 4 CR400 8 CR400 12 CR400
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9.8 Conjunto del colector de retorno

@

DB9085900

DB9077900A

DBIM9900

Figura 69: Piezas del conjunto del colector de retorno

9.9 Tabla de piezas del colector de retorno

N.° de DB9119900 DB9085900 DB9077900A
compo- Descripcion Cant. Ntmero de Cant. Ntmero de Cant. Nimero de
nente pieza pieza pieza
1 Colector DB5063840 1 DB5022840 1 DB5047840A
2 Acoplamiento hembra 4 CR400 8 CR400 12 CR400

El kit Venturi no esta incluido en el paquete EVO. Si necesita este kit, contacte con un distribuidor de Enerpac. Para obtener mas informacién
sobre este kit, consulte el manual de operacién L4591 en www.enerpac.com

9.10 Kits de repuestos
9.10.1 Spare Kit A

Numero de pieza

Descripcion Cant.| EvO0421380/ EVO0421460/ EVO0440380/ EVO0440460/
EV0821380/ EV0821460/ EV0840380/ EV0840460/
EVO1221380 EVO1221460 EVO1240380 EVO01240460

Bidon de acﬁﬁi:F%T de 20 1 22009520 22009520 22009520 22009520
Tapa a”t'po';]’gn';’gri para chasis 4 ELE136363 ELE136363 ELE136363 ELE136363
Filtro de succién 1 HYD050011 HYDO050011 HYD050011 HYD050011
Elemento filtrante de retorno 1 SOF010185 SOF010185 HYD083140 SOF010185
Filtro de aire 1 PAR070030 PAR070030 PAR070030 PAR070030

9.10.2 Kit de repuestos C
Numero de pieza

Descripcion Cant.| EvO421380/ EVO0421460/ EV0440380/ EVO440460/
EV0821380/ EV0821460/ EV0840380/ EV0840460/
EVO01221380 EVO1221460 EVO01240380 EVO01240460
Motor eléctrico de 3 kW 1 EMOO010100 EMO010100 EMO010130 EMO010130
Carcasa del embrague 1 KTR110085 KTR110085 KTR100045 KTR100045
Acoplamiento motor/bomba 1 KTR150095 KTR150095 KTR150105 KTR150095
Bomba de doble etapa 1 HAW050030 HAW050030 HAW050050 HAW050050
Sello de la carcasa 1 MAR100450 MAR100450 MAR100460 MAR100460
ET2008S, 'M15;£'_)2F PN/DP CPU | 1 ELE029518 ELE029518 ELE029518 ELE029518
Panel Siematic TP900 TFT de 9" | 1 ELE029594 ELE029594 ELE029594 ELE029594
Inversor de frgckﬁnc'a Gl20de ( 1 ELE029501 ELE029501 ELE029496 ELE029496
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9.10.3 Kit de repuestos B

Nuimero de pieza

Descripcion Cant.| EvO421380/ EVO0421460/ EVO0440380/ EVO0440460/
EV0821380/ EV0821460/ EV0840380/ EV0840460/
EVO1221380 EVO1221460 EV01240380 EVO01240460
Indicador de nivel 1 HYD060095 HYDO060095 HYDO060095 HYD060095
Controlador dnfvt;mperat“ra de | 1 PAR070020 PAR070020 PAR070020 PAR070020
Presostato 1 HAWO060150 HAWO060150 HAWO060150 HAWO060150
Valvula de alivio de presion 1 HAWO030095 HAW030095 HAWO030095 HAW030095
Valvula de retencion de cartucho 1 RB1 RB1 RB1 RB1
Valvula direccional 1 HAW030026 HAW030026 HAW030026 HAW030026
Valvula de alivio de presién 1 HAW030096 HAW030096 HAW030096 HAW030096
Valvula de alivio NGOG P.Port 1 ARN210025 ARN210025 ARN210025 ARN210025
Valvula direccional 4/3 NGO6 H | 1 ARNO10090 ARNO10090 ARN010090 ARN010090
Valvula de aguja 4 NV251 NV251 NV251 NV251
Manémetro o 63 0...1000 bar 1 G2536L G2536L G2536L G2536L
Mandémetro @ 63 0...200 bar 1 G2516L G2516L G2516L G2516L
Valvula direccional 2/2 1 HAW030022 HAW030022 HAWO030022 HAWO030022
Control de flujo compensado 1 HAW030025 HAW030025 HAW030025 HAW030025
Transductor dlfa‘r’res'on 0-800 | 2 HYD090084 HYD090084 HYD090084 HYD090084
Acoplamiento hembra 4 CR400 CR400 CR400 CR400
Kit de purga para bomba RZ 1 HAW050105 HAW050105 HAW050105 HAW050105
Canal de alimentacion de panel 2
12 Mo 8p ELE030114 ELE030114 ELE030114 ELE030114
Cable conector 8P/M12/F L=5M | 2 ELE138911 ELE138911 ELE138911 ELE138911
Base DSN1 %%T/bra P66 3P 1 ELE080166 ELE080172 ELE080166 ELE080172
Conector Dsgéo'\\/'/acm IP66 3P | 1 ELE080167 ELE080173 ELE080167 ELE080173
Cerradura de tension 1 1000-U78 1000-U78 1000-U78 1000-U78
Labio de cierre 1 1000-387 1000-387 1000-387 1000-387
Carcasa de cerradura 1 1000-U157 1000-U157 1000-U157 1000-U157
Bisagra de puerta 4 1056-U20 1056-U20 1056-U20 1056-U20
Cerradura plegable - Eje RVS 1 1130-U10 1130-U10 1130-U10 1130-U10
Labio de cierre 1 1000-U167 1000-U167 1000-U167 1000-U167
Cerradura plegable - Eje RVS 1 1130-U10 1130-U10 1130-U10 1130-U10
Labio de cierre 1 1000-478 1000-478 1000-478 1000-478
Murr M12 / M12 Ethernet 3.0Mtr | 1 ELE136303 ELE136303 ELE136303 ELE136303
Género M12 hembra / M12 hem- | 2 ELE136308 ELE136308 ELE136308 ELE136308
bra / 4 polos
Adaptador M12 - Msud 12-30V | 2 ELE030115 ELE030115 ELE030115 ELE030115
Modulos desl'j'mpel\r)lt_a;'on Simatic | 1 ELE0294391 ELE0294391 ELE0294391 ELE0294391
4Al 13 bits ET200S 15mm 1 ELE029391 ELE029391 ELE029391 ELE029391
Disyuntor FAZ-C2/3-NA 1 ELE037062 ELE037062 ELE037062 ELE037062
Disyuntor FAZ-C10/3-NA 1 ELE037060 ELE037060 ELE037060 ELE037060
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9.11 Esquemas eléctricos

Si se necesitan esquemas eléctricos de la maquina, el usuario debe contactar con un distribuidor local de Enerpac y proporcionar una fotografia
de la etiqueta UL situada en la esquina superior derecha del armario eléctrico.

ENERPAQC [3] s sorarsrsoions:
- 28108 Alcobendas (Madrid), Spain
S
INDUSTRIAL CONTROL PANEL FOR INDUSTRIAL MACHINERY
Serial Number: TBD
Full Load Amperes: 20A
Largest Motor: 4HP/3 kW
Largest Motor FLA: 164
Voltage: 460- 480V
Phase & Frequency: 3 Phases + GND, 60 Hz
Max. SCCR: 5 Ka rms symmetrical, 480V max.
SCCR Protection Device: 10 Ka rms symmetrical, 480V max.
UL Enclosure Rating: 0
Diagram Number: EVOWEC240EU
L 4
o
o O
o
o
o 8
(¢] (@) O O

Figura 70: Etiqueta UL
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10. Esquemas hidraulicos

10.1 Diagrama hidraulico del EVO421380
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Figura 71: Diagrama hidraulico del EVO421380
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10.2 Diagrama hidraulico del EVO440380
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Figura 72: Diagrama hidraulico del EVO440380
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10.3 Diagrama hidraulico del EVO821380
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Figura 73: Diagrama hidraulico del EVO821380

10.4 Diagrama hidraulico del EVO840380
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Figura 74: Diagrama hidraulico del EVO840380
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10.5 Diagrama hidraulico del EVO1221380
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Figura 75: Diagrama hidraulico del EVO1221380

10.6 Diagrama hidraulico del EVO1240380
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Figura 76: Diagrama hidraulico del EVO1240380
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11.

Guia de alarmas

Solo técnicos hidraulicos cualificados deben revisar los componentes de la bomba o del sistema. El fallo del sistema puede 0 no ser consecuencia
de un mal funcionamiento de la bomba. Para determinar la causa del problema, se debe incluir el sistema completo en cualquier procedimiento

de diagnastico.

Consulte la tabla de alarmas para obtener una lista de las alarmas v las posibles causas. La tabla de alarmas no incluye todo y solo debe
contemplarse como una ayuda para diagnosticar los problemas mas comunes. Para el servicio de reparacidn, contacte con el Centro de

Servicio Autorizado de Enerpac.

TABLA DE ALARMAS
ALARMA POSIBLE CAUSA SOLUCION
Parada de seguridad ¢ Parada de seguridad activada. ¢ Desactive el boton de parada de seguridad.

Restablezca la alarma.

Fallo de proteccion 24 V CC (#)

e La proteccion de CC indicada (#) se ha|e
disparado, debido a un consumo excesivo,
sobrecalentamiento, cortocircuito. .

Abra el armario eléctrico y vuelva a activar la proteccion de
CC.

Restablezca la alarma.

Detenga el nivel de aceite

¢ Elnivel de aceite es demasiado bajo. La bomba | ¢
puede sufrir dafios irreparables si el sistema
funciona a este nivel. .

Compruebe si el nivel de aceite es bajo a través del indicador
visual.

Si el indicador visual muestra una lectura diferente al sensor,
entonces el sensor esté defectuoso y debe repararse.

Si el nivel de aceite en el indicador visual es bajo, llene el
depdsito a través del vaso de llenado.

Restablezca la alarma.

Nivel de aceite bajo

¢ Elnivel de aceite es bajo. .

Compruebe si el nivel de aceite es bajo a través del indicador
visual.

Si el indicador visual muestra una lectura diferente al sensor,
entonces el sensor estéa defectuoso y debe repararse.

Si el nivel de aceite en el indicador visual es bajo, llene el
depdsito a través del vaso de llenado.

Cuando se haya comprobado y solucionado la causa
principal, restablezca la alarma.

Motor apagado e Se ha intentado una operacion de inicio del | ¢ Restablezca la alarma.
ciclo con el motor apagado. ¢ Inicie el motor.
Fallo del inversor de frecuencia e Error de velocidad del inversor. ¢ Pulse el botdn de restablecimiento en la consola.

Valores erréneos en la tabla de
calibracién de los cilindros (#)

¢ Los parametros de la tabla (#) no son légicos. | ®

Compruebe los pardmetros.
Restablezca la alarma.

Sobrecarga del motor

e El| disyuntor se ha disparado debido a un | e
consumo excesivo, sobrecalentamiento, etc.

Abra el armario eléctrico y vuelva a activar el disyuntor de
proteccion eléctrica.

Asegurese de que la corriente eléctrica corresponde con las
caracteristicas del motor.

Restablezca la alarma.

Tolerancia de trabajo superada

Pulse restablecimiento

¢ La diferencia entre las Posiciones relativas de | ®
los cilindros seleccionados es mayor que el
pardmetro «Tolerancia de trabajo». .

Compruebe las posiciones relativas de los cilindros
seleccionados.

Restablezca las posiciones relativas.
Restablezca la alarma.

Carga maxima del cilindro (#)

e |a carga del cilindro (#) ha superado el valor | ®
introducido en el parametro «Carga méaxima de
trabajo».

Compruebe el pardmetro, teniendo en cuenta el peso de
la carga y las caracteristicas del cilindro. Si no es correcto,
cambielo.

Compruebe los rangos «Area efectiva» y «Presién». Si uno de
ellos no es correcto, cambielo.

Restablezca la alarma. La alarma solo se puede restablecer,
introduciendo un parametro mayor que la presion del cilindro.

Fallo en la sefial de presion del
cilindro (#)

¢ |a sefial del transductor de presion del cilindro | o
indicado (#) no llega al PLC. R

Compruebe visualmente el transductor de presion y el cable.
Restablezca la alarma.
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ALARMA

POSIBLE CAUSA

SOLUCION

Fallo de la linea de seguridad

En modo remoto, la linea de seguridad no es
correcta.

Compruebe el botdn de seguridad en todos los equipos.
Restablezca la alarma.

Fallo en la sefial de posicidn del
cilindro (#)

La sefial del transductor de posicion del cilindro
indicada (#) no llega al PLC.

Compruebe visualmente el transductor de posicion y el cable.
Restablezca la alarma.

Alta temperatura del aceite

El aceite ha excedido la temperatura méxima de
trabajo (65 °C).

Compruebe si la temperatura del aceite es elevada a través
del termdémetro analdgico del indicador visual.

Si el termometro indica una lectura diferente al sensor,
entonces el sensor esté defectuoso y debe repararse.

Si la temperatura en el termdmetro es elevada, espere hasta
que el aceite se enfrie. No se debe exponer la maquina a
fuentes de calor.

Restablezca la alarma.

Alarma de sincronizacion

En el modo Sincronizacion, la diferencia entre
las posiciones del cilindro mas rapido y mas
lento es mayor que el pardmetro «Tolerancia de
parada».

Compruebe el parametro, teniendo en cuenta que la
«Tolerancia de parada» debe ser al menos 3 veces la
«Tolerancia de trabajo». Si no es correcto, cambielo.

Si los parametros «Tolerancia de parada» son correctos,
restablezca la alarma y continte el ciclo.

Si la alarma se activa de nuevo, compruebe visualmente el
estado del sensor de carrera y el cilindro.

Imposible iniciar Inclinacion, todos
los valores deben ser positivos o
negativos

Hay valores de inclinacidn negativos y positivos.
El movimiento solo puede ser en una direccion.

Ajuste las posiciones Delta.
Restablezca la alarma.

Carga total maxima

La suma total de las cargas de los cilindros
(seleccionados 'y no seleccionados) ha
superado el valor introducido en el parametro
«Carga total maxima».

Compruebe el pardmetro, teniendo en cuenta el peso de
la carga y las caracteristicas del cilindro. Si no es correcto,
cambielo.

Compruebe los rangos «Area efectiva» y «Presion. Si uno de
ellos no es correcto, cambielo.

Compruebe que no haya presion residual en los puntos sin
cilindro instalado. Si la hay, despresurice estos puntos o
cambie el rango del «Area Efectiva» a «cero».

Si el parametro «Carga total maxima» es correcto, el peso de
la carga es mayor que el valor tedrico previsto en la aplicacion.
Consulte al ingeniero.

Restablezca la alarma. La alarma solo puede restablecerse
introduciendo un parametro mayor que la carga del cilindro.

El valor de la posicion absoluta
del sensor del cilindro (#) esta por
debajo del limite inferior admisible

La posicién absoluta del cilindro (#) es casi 0
por lo que probablemente no esta conectado.

Compruebe visualmente el sensor de posicion y el cable.
Restablezca la alarma.

Filtro de aceite de retorno
obstruido

El elemento filtrante del filtro de retorno esta
obstruido.

No haga funcionar el equipo en estas condiciones durante
mucho tiempo. El aceite contaminado reduce la vida Util de la
bomba. Cambie el elemento filtrante.

A veces, una despresurizacion instantanea de varios cilindros
al mismo tiempo puede causar una sobrepresion del filtro
de retorno y activar la alarma. Compruebe si se trata de
un incidente temporal, restablezca la alarma y continle
trabajando.

Restablezca la alarma.

Fallo del inversor. Verifique el
cddigo de alarma.

Comportamiento incorrecto detectado por el
variador de frecuencia en el motor.

En el menu de visualizacién de la unidad, vaya a la pantalla
del inversor y verifique el codigo de alarma activo. Con la
ayuda del cddigo de alarma pdf comprueba qué alarma es
y resuélvela.

Advertencia del inversor. Verifique
el codigo de alarma.

Comportamiento incorrecto detectado por el
variador de frecuencia en el motor.

En el menu de visualizacidn de la unidad, vaya a la pantalla
del inversor y verifique el codigo de alarma activo. Con la
ayuda del cddigo de alarma pdf comprueba qué alarma es
y resuélvela.
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