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Aplicacion para madulo de eje "Motion”
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jAntes de empezar con el trabajo, lea detenidamente estas instrucciones!
Observe siempre las instrucciones de seguridad.

Esta instruccion es valida para el moédulo de eje ECSxM, software de aplicacion V 1.2, desde la version de
aparato:

@

ECS x M  xxx X 4 X  Xxx XX XX XX

Ti o de e ui o H?ns-Lenze-Stra&eW
po feeqtip lenze ;=i
Input 2/PEDC
.. Output | 3PEAC.
Formato de construccién e
. . Type
E = equipo empotrable estandar IP20 o
D = técnica de perforacién (separacion térmica) i v
C =técnica Cold-Plate Te |
A-SW| B-sW Parameter
Aplicacion

M ="Motion”

Corriente maxima

004=4A 032=32A
008=8A 048 =48 A
016=16A 064 =64 A

Interface de bus de campo
C = Systembus CAN

Voltaje de alimentacién
4 =400V/500V

Ejecucion técnica
B = estandar
| = para redes IT

Variante

Version de hardware
1A o superior

Version software de operacion (B-SW)
6.0 o superior

@ jSugerencia!

Encontrara documentacion y actualizaciones de software para otros productos de Lenze en
la seccién "Servicios & Descargas” de nuestra pagina web.

http://www.Lenze.com
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Contenido del suministro

Posicion Descripcion Cantidad
(Al Médulo de eje ECSOIM... 1
Pack adjunto con material de sujecion segtn el formato de montaje (O): 1

e "E” - Equipo de montaje estandar
® "D” - Técnica de perforacion
® "C” -Técnica Cold Plate

Instrucciones para el montaje
Plantilla para taladrar
Cable de tierra de funcién (sélo ECSDM...)

° -
1] jAviso!
El kit de conectores enchufables ECSZAO00XOB se ha de adquirir a parte.

Conexiones e interfaces

Posicion Descripcion Informacion
detallada
X23 Conexiones LMEg
e Voltaje de bus DC
e PE
LEDs: indicacién de estado y fallo
X1 Interface de automatizacion (AIF) para
® Modulo de comunicacion mr3
e Modulo de operacion (Keypad XT) reg
X2 Conexion PE AlF
X3 Configuracién entrada analégica w3
X4 Conexion CAN 73

e MotionBus (CAN) / en ECSxA: Systembus(CAN)
® Interface al control superior
X14 Conexion CAN-AUX
e Systembus (CAN)
e Interface PC / HMI para la parametrizacién y el diagnéstico

X6 Conexiones B8]y |
o Alimentacion de bajo voltaje
e Entradasy salidas digitales (AN 5y,
e Entrada analégica eE3
® "Par desconectado de forma segura” (antes "Paro seguro”) E3
S1 Interruptor DIP o3

e Direccion de nodo CAN
e Velocidad de transmision CAN

X7 Conexién resolver 8]y
X8 Conexion encoder La[80

® Encoder de valores incrementales (encoder TTL)
® Encoder SinCos

X25 Conexién control de frenos (B8] 5|
X24 Conexiéon motor (8] 1y |

Indicaciones de estado

LED Estado de funcionamiento Control

Rojo Verde

Apagado Encendido Convertidor habilitado, ningun fallo

Apagado Parpadea Convertidor inhibido (CINH), inhibicién de conexion Codigo C0183
Parpadea Apagado Fallo/error (TRIP) activo Cddigo C0168/1
Parpadea Encendido Advertencia/FAIL-QSP activo Cddigo C0168/1
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1.1

1.2

Introduccion y generalidades 1
Acerca de este manual

Introduccion y generalidades

Acerca de este manual

El presente manual de instrucciones le ayudara a conectar y poner en marcha los médulos
de eje ECSxM... con una funcionalidad de posicionamiento multieje en conexién con un
control superior.

jEste manual contiene instrucciones de seguridad que se han de tener en cuental!

Todas las personas que trabajen con y en los médulos de eje ECSxM... deberan tener este
manual a su disposicidon durante el trabajo y respetar las indicaciones e instrucciones
relevantes.

El manual siempre debera estar completo y en estado perfectamente legible.

Términos utilizados

Término En adelante utilizado para referirse a

Médulo de Moédulo de alimentacion ECSxE...
alimentacion

ECSXE... Cualquier mddulo de alimentacion de la serie ECS
Mddulo condensador Médulo condensador ECSxK...

ECSxK... Cualquier médulo condensador de la serie ECS

Médulo de eje Cualquier médulo de eje de la serie ECS:

Convertidor ® ECSXS... - Aplicacién "Speed and Torque”

ECSXS... ® ECSxP...- Aplicacién "Posi and Shaft”

ECSXP... ® ECSxM... - Aplicacién "Motion”

ECSXM... ® ECSXA... - Aplicacion ”Application”

ECSxA ...

Sistema de Sistemas de accionamiento con:

accionamiento ® Moddulos de eje ECSXS... / ECSXP... / ECSXM... / ECSXA...

® Modulos de alimentacion ECSXE...
® Mddulos condensadores ECSxK...
e otros componentes de accionamiento Lenze

Alimentaciéon 24V Alimentacién de voltaje
Alimentacion de bajo e de la tarjeta de control en el rango de voltaje de 20 a 30 V DC (+0 V)
voltaje e del "Par desconectado de forma segura” (antes ”Paro seguro”) en el rango de voltaje
de 1830V DC (0 V)
e del freno de parada del motor en el rango de voltaje de 23 a 30 V DC (+0 V)

AIF Automatisierungs-InterFace (interface de automatizacion)
Cxxxx/y Subcédigo "y” del codigo Cxxxx (p. e. B. C0470/3 = subcédigo 3 del cddigo C0470)
Xk/y Borney en la regleta de conectores Xk (p. e. X6/B+ = borne B+ en la regleta de

conectores X6)
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13 Descripcion de cédigos

Introduccion y generalidades
Descripcion de codigos

Los codigos Lenze se presentan en forma de tabla con la siguiente estructura:

Columna Abreviacion Significado
Num. CXXXX Codigo num. Cxxxx
Subcédigo 1 de Cxxxx
Subcédigo 2 de Cxxxx
CXXXX El valor modificado en el cédigo o subcédigo es aceptado tras pulsar
GD.
[Cxxxx] El valor modificado del cédigo o subcédigo es aceptado tras pulsar
@D, si el controlador esta inhibido.
Denominacién Visualizacién en la pantalla LCD del keypad XT EMZ9371BC
Lenze/{Appl.} X Configuracién Lenze:
e Valor en el momento de la entrega o tras cargar la configuracion Lenze
con C0002.
{xxx...} Valor de inicializacién de aplicacién distinto:
e Valor en el momento de la entrega.
e Tras cargar la configuracién Lenze con C0002 el valor de inicializacién
de la aplicacion es sobrescrito con la configuracién Lenze.
® Los valores de inicializacién de la aplicacién se pueden restablecer
cargando el software de aplicacion con el "Global Drive Loader” (GDL).
> La columna "Importante” contiene informacién adicional.
Seleccién 1 {%} 99 Valor minimo {unidad}  valor maximo
IMPORTANTE Breve descripcién del cédigo
Ejemplo
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0003 Parsave 0 Guardar conjunto de parametros
0 Guardar finalizado
1 Guardar conjunto de parametros 1
C1192 Seleccién de la caracteristica de
resistencia para PTC
1 Char.: OHM 1000 O {10} 30000 Caracteristica KTY:
{0} resistencia R1 con T1
3 2 Char.:OHM 2225 Caracteristica KTY:

12

resistencia R2 con T2
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Introduccion y generalidades il
Caracteristicas del médulo de eje ECSxM (Motion)

14 Caracteristicas del médulo de eje ECSxM (Motion)

vV V. v v vV v VY

EDBCSXM064 ES 9.0

Homing seleccionable desde 19 modos

Posibilidad de incluir l6gica de frenado

Cambio de modos de operacién

—"Interpolated Position Mode” (para un avance segun consigna)
—"Homing Mode” (para el homing)

—"Manual Jog” (para marcha manual)

—"Velocity Mode”

Control previo del par

Interpolacion fina

Ciclo de interpolacion seleccionable entre 1 - 10 ms

Coordinacion del proceso mediante control superior

Supervision de Toggle Bit

Senales de monitorizacion seleccionables a través de palabra de control
Funcién de seguridad “Par desconectado de forma segura” (antes "Paro seguro”)
Doble CAN ON BOARD:

— MotionBus (CAN): interface de mando "CAN” (PDO1, basado en sincronizacion)
— Bus de sistema (CAN): interface "CAN-AUX” para parametrizacién/diagnéstico
Interfaces de control configurables:

— MotionBus (CAN)

— MotionBus (EtherCAT) a través del interface de automatizacion (AIF)

— A través de codigos por canal de parametros

Sistemas de realimentacidn soportados:

— Resolver con y sin memorizacion de posicion

— Encoder (encoder incremental (encoder TTL), encoder de valor absoluto SinCos)

Puesta en marcha y parametrizacion con el programa de parametrizaciony
operacion "Global Drive Control” (GDC) de Lenze.

Lenze 13
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1.6

Introduccion y generalidades
Alcance del suministro

Alcance del suministro

El suministro del médulo de eje ECSxM... incluye:

» Equipo basico

» Pack con material de sujecion dependiendo de la forma de montaje:
—"E” - equipo para el montaje estandar
—"D” - técnica de perforacion
—"C” - técnica Cold Plate

Instrucciones para el montaje
Plantilla para taladrar

Cable para tierra de funcion (sélo ECSDM...)

Accesorios

Encontrara informacion sobre los siguientes accesorios en el anexo (E2[327).

» Kits de conectores enchufables para
— Médulos de alimentacion: ECSZEO00X0B
— Médulos de condensador: ECSZKO0O0X0B
—Mobdulos de eje: ECSZAO00X0B

Sujeciéon de malla ECSZSO000X0B001 (accesorios para EMC)
Médulos de comunicacién para el interface de automatizacion (AIF)
Médulo de alimentacion ECSXE...

Médulo de condensador ECSxK...

Resistencias de frenado

Fusibles de red

Reactancia de red

Filtros RFI

vV V.V vV vV vV v VY

Motores

EDBCSXMO064 ES 9.0 mnze
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1.7

Identificacion

Uso apropiado

Responsabilidad

Garantia

16

Introduccion y generalidades
Disposiciones legales

Disposiciones legales

Placa de identificacion Marcacion CE Fabricante

Los convertidores Lenze estan Conforme a la Directiva CE sobre Lenze Automation GmbH
identificados claramente a través Bajo Voltaje GriinstraRe 36

del contenido de la placa de D-40667 Meerbusch

identificacion.
Médulos de eje ECSxM...

s6lo se deben utilizar bajo las condiciones de uso indicadas en las presentes instrucciones.

son componentes

— para el control y la regulacién de accionamientos de velocidad variable con motores sincronos PM y motores
asincronos.

— para ser montados en una maquina.

— para ser montados junto con otros componentes en una maquina.

son equipos eléctricos para ser montados en armarios eléctricos o espacios cerrados similares.

cumplen con los requisitos de proteccién de la Directiva CE sobre Bajo Voltaje.

no son maquinas en el sentido de la Directiva CE de Maquinas.

no son electrodomésticos. Han sido previstos para ser utilizados exclusivamente como componentes para

fines industriales.

Los sistemas de accionamiento con médulos de eje ECSxM...

cumplen con la Directiva CE sobre "Compatibilidad Electromagnética”, si se instalan siguiendo las
instrucciones para la instalacién de un sistema de accionamiento segtin CE.

se pueden utilizar

— en redes publicas y no publicas.

— en zonas industriales.

La responsabilidad del cumplimiento de las Directivas CE durante el uso de la maquina es del usuario.

jCualquier otra forma de uso sera considerada inapropiada!l

La informacion, los datos y las instrucciones que contiene este manual, fueron actualizadas en el momento de
su edicién. Las indicaciones, imagenes y descripciones que contiene este manual no podran ser utilizadas para
reclamar la modificacién de médulos de eje y componentes suministrados con anterioridad.

Las indicaciones sobre procedimientos y detalles de conexiones incluidas en este manual son propuestas cuya
aplicabilidad se ha de estudiar para cada caso. Lenze no garantiza la aptitud de los procedimientos y
propuestas de conexién mencionados.

No nos hacemos responsables de dafos y fallos de funcionamiento ocasionados por:

— la no observacion del manual de instrucciones

— modificaciones realizadas en el médulo de eje sin previa autorizacion

— errores de operacién

— la realizacién de trabajos inapropiados en 'y con el médulo de eje

Condiciones de garantia: ver condiciones de compra y suministro de Lenze Drive Systems GmbH.

Las reclamaciones de garantia se han de comunicar a Lenze inmediatamente después de detectar el defecto o
fallo.

La garantia perdera toda validez en aquellos casos en los que tampoco se puedan reclamar responsabilidades.

Lenze EDBCSMOSA ES 9.0



Instrucciones de seguridad 2
Instrucciones de seguridad y uso para convertidores Lenze

2 Instrucciones de seguridad

2.1 Instrucciones de seguridad y uso para convertidores Lenze

(segun Directiva de Bajo Voltaje 2006/95/CE)

Para su seguridad personal

Si no se observan las siguientes instrucciones basicas de seguridad pueden ocurrir dafos
personales y materiales:

vV Vv vV v VY

EDBCSXMO064 ES 9.0

Solo utilice el producto de manera indicada.

Nunca ponga en marcha el producto si existen danos visibles.

Nunca ponga en marcha el producto si no esta completamente montado.
No realice modificaciones técnicas en el producto.

Sélo utilice los accesorios permitidos para el producto.

Solo utilice recambios originales del fabricante.

Observe todas las normas para la prevencion de accidentes, reglamentos y leyes
aplicables en el lugar de uso.

Los trabajos para el transporte, instalacion, puesta en marcha y mantenimiento sélo
debera ser realizado por personal experto cualificado.

— Observe las normas IEC 364 o resp. CENELEC HD 384 o DIN VDE 0100 e
IEC-Report 664 o DIN VDE 0110, asi como las normas nacionales para la prevencién
de accidentes.

—Personal cualificado en el sentido de estas instrucciones de seguridad son aquellas
personas que estan familiarizadas con la instalacion, montaje, puesta en marchay
operacion del producto y que disponen de la cualificaciéon correspondiente para el
desarrollo de dichas actividades.

Observe todas las indicaciones de esta documentacion.

—Es requisito indispensable para un funcionamiento seguro y sin fallos, asi como
para disponer de las caracteristicas de producto indicadas.

— Las indicaciones sobre procedimientos técnicos y detalles de conexiones incluidas
en esta documentacion son propuestas cuya aplicabilidad se ha de estudiar para
cada caso. Lenze Drive Systems GmbH no garantiza la aptitud de los
procedimientos y propuestas de conexién mencionados.

Los reguladores de accionamiento Lenze (convertidores de frecuencia,
servo-convertidores, controladores) y sus correspondientes componentes, pueden
presentar, dependiendo del tipo de seguridad incorporado, piezas bajo tensidn, asi
como piezas moviles o giratorias.Las superficies pueden estar calientes.

— La retirada no autorizada de la cubierta necesaria, el uso inadecuado o la
instalacién u operacién incorrecta pueden ocasionar serios danos a personas o
materiales.

—Para mas informacién consulte la documentacion correspondiente.

En el convertidor se generan energias muy altas. Por ello es indispensable llevar
siempre un equipo de proteccion personal al trabajar en el convertidor si éste esta
bajo tension (proteccion corporal, para la cabeza, los ojos, los oidos, las manos...).

Lenze 17
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Instrucciones de seguridad
Instrucciones de seguridad y uso para convertidores Lenze

Uso apropiado

Convertidores son componentes previstos para ser montados en instalaciones o maquinas
eléctricas. No son electrodomésticos, se han previsto exclusivamente para el uso industrial
o profesional en el sentido de la norma EN 61000-3-2.

En el caso de montar los convertidores en maquinas, la puesta en marcha (es decir la
incorporacion en la operacion segun lo indicado) no esta permitida hasta que se haya
determinado si la maquina cumple con las disposiciones de la Directiva CE 98/37/CE
(Directiva de maquinas); observar la norma EN 60204.

La puesta en marcha (es decir la incorporacion en la operaciéon segtn lo indicado) sélo esta
permitida bajo cumplimiento de la Directiva sobre Compatibilidad Electromagnética
(2004/108/CE).

Los convertidores cumplen con los requisitos de la directiva de bajo voltaje 2006/95/CE. La
norma armonizada EN 61800-5-1 ha sido aplicada para los convertidores.

Los datos técnicos y las instrucciones sobre las condiciones de conexion se encuentran en
la placa de identificacion y en la documentacion. Estas se han de cumplir obligatoriamente.

Advertencia: Los convertidores son productos que segun la norma EN 61800-3 se pueden
utilizar en sistemas de accionamiento de la categoria C2. Estos productos pueden
ocasionar radiointerferencias en el ambito doméstico. En tal caso puede ser necesario para
el usuario tomar las medidas adecuadas.

Transporte, almacenaje

Se han de observar las instrucciones para el transporte, almacenaje y la manipulacion
correcta.

Respete las condiciones climatolégicas indicadas en los datos técnicos.

Montaje

La instalacién y refrigeracion de los convertidores se ha de realizar de acuerdo con las
directrices que figuran en la documentacion correspondiente.

El aire del ambiente no debe superar el grado de polucion 2 segiin EN 61800-5-1.
Los equipos se han de manipular con cuidado y se ha de evitar sobrecargas mecanicas.
Sobre todo se ha de evitar que durante el transporte y la manipulacion se doblen elementos

de la maquina y/o se modifiquen las distancias de aislamiento. También se ha de evitar
entrar en contacto con elementos electronicos y contactos.

Los convertidores contienen elementos sensibles a la electrostatica que se pueden danar
facilmente si no se manipulan correctamente. jNo danar ni destruir elementos electrénicos
ya que podrian ocasionar riesgos para la salud!

Lenze EDBCSMOSA ES 9.0



Instrucciones de seguridad D
Instrucciones de seguridad y uso para convertidores Lenze

Conexion eléctrica

Al trabajar con convertidores bajo tensidn, se ha de observar la normativa nacional
referente a la prevencién de accidentes, p.e. VBG 4).

La instalacion eléctrica se ha de realizar de acuerdo con la normativa vigente (p. ej.
secciones de cable, fusibles, conexion de los cables de puesta a tierra). Para mas
informacion consulte la documentacion correspondiente.

La documentacion contiene instrucciones para la instalacion segin EMC (apantallado,
puesta a tierra, colocacion de filtros y cableado). Observe estas instrucciones también
cuando se trate de convertidores con la marca CE. El fabricante de la instalacion o la
maquina es responsable del cumplimiento de los valores limite requeridos por la
normativa relativa a EMC. Para mantener los valores limite aplicables en el lugar de
montaje relativos a la emision de interferencias, los convertidores se deberan montar en
carcasas (p.e. armarios eléctricos). Las carcasas deberan permitir un montaje segiin EMC.
Se ha de prestar especial atencion a que p.e. las puertas del armario eléctrico estén unidas
por todos los lados de forma metalica con la carcasa. Aberturas o pasos a través de la
carcasas se han de mantener a un minimo.

Los convertidores de Lenze pueden generar corriente continua en el conductor protector.
Si para la proteccion contra un contacto directo o indirecto en un convertidor con
alimentacion trifasica se utiliza un equipo de corriente diferencial (RCD), en el lado de la
alimentacién de corriente del convertidor sélo esta permitido utilizar un equipo de
corriente diferencial (RCD) del tipo B. Si el convertidor es alimentado de manera
monofasica, también se puede utilizar un equipo de corriente diferencial del tipo A.
Ademas de un equipo de corriente diferencial (RCD) se pueden aplicar otro tipo de medidas
de proteccion, como p.ej. la separacion del entorno mediante aislamiento doble o
reforzado o la separacion de la red de alimentacion a través de un transformador.

Funcionamiento

Las instalaciones en las que se haya incorporado un convertidor, en algunos casos se
deberan equipar con dispositivos adicionales de control y proteccion, en cumplimiento de
la normativa de seguridad correspondiente (p.e. ley sobre medios de trabajo técnicas,
normativa sobre prevencion de accidentes). El convertidor puede ser adaptado a la
aplicacién deseada. Para ello se han de tener en cuenta las instrucciones correspondientes
en la documentacion.

Después de desconectar el convertidor de la fuente de alimentacién, no se deberan tocar
inmediatamente las piezas y conexiones con tension debido a la posibilidad de que
algunos condensadores estén cargados. Observe las correspondientes placas de
instrucciones en el convertidor.

Durante el funcionamiento, todas las cubiertas y puertas deberan permanecer cerradas.

Nota para instalaciones con aprobacion UL con convertidores incorporados: UL warnings
son instrucciones que sélo son de aplicacion para instalaciones UL. La documentacion
contiene instrucciones especiales para UL.

Funciones de seguridad

Determinadas variantes de los convertidores soportan funciones de seguridad (p.e. "Par
desconectado de forma segura” antes "Paro seguro”), segln los requisitos del Anexo |
num. 1.2.7 de la Directiva CE de Maquinas 98/37/CE, EN 954-1 categoria 3y EN 1037. Es
indispensable observar las instrucciones sobre las funciones de seguridad en la
documentacion de las variantes.

Mantenimiento y servicio

Los convertidores no precisan de mantenimiento si se cumplen las condiciones de uso
indicadas.

EDBCSXMO064 ES 9.0 l-enze 19
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Instrucciones de seguridad
Instrucciones de seguridad y uso para convertidores Lenze

Eliminacion
Los metales y plasticos se deberan llevar a reciclar. Eliminar correctamente las placas de
circuitos.

iEs indispensable observar las instrucciones de seguridad y uso especificas del producto
que se encuentran en este manual!

Lenze EDBCSMOSA ES 9.0



2.2

Instrucciones de seguridad D
Peligros residuales

Peligros residuales

Proteccion personal

|

Antes de trabajar con el médulo de eje, compruebe si todos los bornes de potencia
estan libres de voltaje, ya que

—tras la desconexion del voltaje de red los bornes de potencia +UG, -UG, U, Vy W del
madulo de alimentacién siguen vivos durante por lo menos 3 minutos.

—estando el motor parado, los bornes de potencia +UG, -UG, U, Vy W siguen
estando vivos.

La temperatura de funcionamiento del radiador es > 70 °C:

— El contacto de la piel con el radiador puede ocasionar quemaduras.

La corriente de fuga a PE es > 3,5 mA AC o resp. > 10 mA DC.
—Segun EN 61800-5-1 es necesaria una instalacion fija.
—La conexion a PE se tiene que realizar segin EN 61800-5-1.

—Se han de mantener las demas condiciones de la norma EN 61800-5-1 para
corriente de fuga alta.

Proteccion de los equipos

|

jConectar o desconectar todos los bornes de conexion enchufables solamente si
estan libres de tension!

Los bornes de potencia +UG, -UG, U, V, Wy PE no han sido dimensionados con
seguridad contra polaridad inversa.

— jObservar la polaridad de los bornes de potencia durante el cableado!

La potencia no se debera aplicar antes de que todos los equipos interconectados

estén listos para funcionar. En caso contrario se podria distribuir la limitacion de
corriente de entrada.

Una conexion frecuente a la red (p.e. funcionamiento paso a paso a través de contactor a
red) puede sobrecargar y destruir la imitacién de |la entrada de corriente del médulo de eje,

SI

|

|

el moédulo de eje es alimentado a través del moédulo de alimentacion ECSxEy que la
limitacién de corriente de entrada se activa de forma dependiente del voltaje del bus
DC (C0175=102).

el moédulo de eje es alimentado a través de un médulo de alimentacién no
suministrado por Lenze.

la alimentacion de bajo voltaje (24 V) esta desconectado.

iPor ello, con estas condiciones de funcionamiento han de transcurrir entre los procesos de
conexién por lo menos 3 minutos!

En caso de frecuentes desconexiones debidas a la seguridad utilice la funcion de seguridad
”Par desconectado de forma segura” (STO).

EDBCSXMO064 ES 9.0
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Instrucciones de seguridad
Peligros residuales

Proteccion del motor

|

Solo utilice motores cuya resistencia al aislamiento min. sea de 0 = 1,5 kV,
min. du/dt = 5 kV/us.

— Los motores de Lenze cumplen con esta condicion.

Si se utilizan motores cuya resistencia al aislamiento no se conoce, péngase en
contacto con el proveedor del motor.

En determinadas configuraciones de los modulos de eje el motor conectado se
puede sobrecalentar, p.e. funcionamiento durante mucho tiempo de motores
autoventilados a bajas velocidades.

Para la monitorizacién de la temperatura del motor utilizar PTC o interruptor de
temperatura con caracteristica PTC.

Lenze EDBCSMOSA ES 9.0



Instrucciones de seguridad D
Instrucciones de seguridad para la instalacion segun U, o Ug

2.3 Instrucciones de seguridad para la instalacion segun U, o Ug

Warnings!

General markings:

» Use 60/75 °C or 75 °C copper wire only.

» Maximum ambient temperature 55 °C, with reduced output current.
Markings provided for the supply units:

» Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5000 rms

symmetrical amperes, 480 V max, when protected by K5 or H Fuses
(400/480 V devices).

» Alternate - Circuit breakers (either inverse-time, instantaneous trip types or
combination motor controller type E) may be used in lieu of above fuses
when it is shown that the let-through energy (i%t) and peak let-through
current (l,) of the inverse-time current-limiting circuit breaker will be less

than that of the non-semiconductor type K5 fuses with which the drive has
been tested.

» Alternate - An inverse-time circuit breaker may be used, sized upon the
input rating of the drive, multiplied by 300 %.

Markings provided for the inverter units:

» The inverter units shall be used with supply units which are provided with
overvoltage devices or systems in accordance with UL840 2nd ed., Table 5.1.

» The devices are provided with integral overload and integral thermal
protection for the motor.

» The devices are not provided with overspeed protection.

Terminal tightening torque of Ib-in (Nm)

Terminal Ib-in Nm
X21,X22,X23,X24 10.6...13.3 1.2..15
X4, X6, X14 195..2.2 0.22...0.25
X 25 44..71 0.5..0.8

Wiring diagram AWG

Terminal AWG
X21,X22,X23,X24 12...8
X4, X6, X14 28..16
X 25 24..12
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2 Instrucciones de seguridad
Indicaciones utilizadas

2.4 Indicaciones utilizadas

Para indicar peligros e informacion importante, se utilizan en esta documentacion los
siguientes términos indicativos y simbolos:

Instrucciones de seguridad

Estructura de las instrucciones de seguridad:

A jPeligro!

(indican el tipo y la gravedad del peligro)
Texto indicativo
(describe el peligro y da instrucciones para evitarlo)

Pictogramay término indicativo Significado
Riesgo de daios personales por voltaje eléctrico
LN ipeigrol esioncs graves 5 oS toman 1 mecidas adecundas.
Riesgo de daiios personales por una fuente de riesgo general
A iPeIigro! Indica un peligro inminente que puede causar la muerte o

lesiones graves si no se toman las medidas adecuadas.

Peligro de dafios materiales

iAltO! Indica un posible riesgo que puede ocasionar dafios materiales si

no se toman las medidas adecuadas.

Instrucciones de uso

Pictogramay término indicativo Significado
i iAViSO' Nota importante para el funcionamiento sin fallos
_@- iSugerenCia' Sugerencia util para facilitar la operacién

@ Referencia a otra documentacion

Instrucciones de seguridad y de uso especiales para ULy UR

Pictogramay término indicativo Significado

Instruccién de seguridad o de uso para la utilizacién de un equipo
@ . con aprobacién UL en instalaciones con aprobacion UL.
Wa rr"ngS! Posiblemente el sistema de accionamiento no funcionara segiin
UL si no se toman las medidas adecuadas.

Instruccién de seguridad o de uso para la utilizacién de un equipo
: . con aprobacion UR en instalaciones con aprobacién UL.
N wa rr"ngS! Posiblemente el sistema de accionamiento no funcionara segiin
UL si no se toman las medidas adecuadas.
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3 Datos técnicos

Datos técnicos
Datos generales y condiciones de uso

3.1 Datos generales y condiciones de uso

Normas y condiciones de uso
Conformidad
Aprobaciones

Longitud de cable de
motor max. permitida

Embalaje (DIN 4180)
Montaje

apantallado

Posiciéon de montaje

Espacios libres parael porencima

montaje por debajo

lateral

Condiciones ambientales

CE Directiva de Bajo Voltaje (73/23/CEE)

UL 508C Power Conversion Equipment

Underwriter Laboratories (File No. E132659)
para EEUU y Canada

50 m con voltaje nominal de red y frecuencia de chopeado
de 8 kHz

Embalaje para el envio

® Montaje en armario eléctrico IP20
® Para la funcién "Par desconectado de forma segura” (antes "Paro seguro”):
Montaje en armario eléctrico IP54

colgado en vertical
>65mm

>65mm
con sujecién de malla ECSZSO00XO0B: > 195 mm

alineable sin espacios

Climatologia

Almacenamiento
Transporte
Funcionamiento

Altura de montaje

Polucion

Resistencia a las vibraciones

EDBCSXM064 ES 9.0

3k3 seguin IEC/EN 60721-3-3
Condensacioén, salpicaduras de agua y
congelamiento no permitido.

IEC/EN 60721-3-1
IEC/EN 60721-3-2
IEC/EN 60721-3-3

VDE 0110 parte 2 grado de polucién 2

1K3 (-25 ... + 55 °C)
2K3 (-25 ... +70 °C)
3K3 (0 ... + 55 °C)

Presion atmosférica: 86 ... 106 kPa
Por encima de +40 °C: Reducir la corriente
nominal de salida en 2 %/°C.

...4000 m snm

Por encima de 1000 m snm: Reducir la
corriente nominal de salida en un

5 %/1000 m

Por encima de 2000 snm: El uso sélo esta
permitido en entornos de categoria Il de
sobrevoltaje Il

Resistente a las aceleraciones hasta 0,7 g (Germanischer Lloyd, Condiciones generales)

Lenze

25



3 Datos técnicos

Datos generales y condiciones de uso

Datos eléctricos generales
EMC

Emision de interferencias

Resistencia a las interferencias

Resistencia al aislamiento

Corriente de fuga contra PE (segtin
EN 61800-5-1)

Tipo de proteccion

Medidas de proteccién contra

Aislamiento protector para circuitos de
control

Cumplimiento de los requisitos segtin EN 61800-3

Cumplimiento de la clase de valores limite A segtin EN 55011

(alcanzado con filtro de acumulacién tipico de la aplicacién)

Requisitos segtin EN 61800-3

Requisito Norma Grados de intensidad

ESDY) EN 61000-4-2 3, es decir
e 8kV con descarga por aire
® 6 kV con descarga por

contacto
Alta frecuencia por cable EN 61000-4-6 10V; 0,15 ... 80 MHz
Radiacién HF (carcasa) EN 61000-4-3 3, es decir 10 V/m;
80...1000 MHz
Burst EN 61000-4-4 3/4, es decir 2 kV/5 kHz
Surge (impulso de tensién sobre EN 61000-4-5 3, es decir 1,2/50 us
cable de red) e 1kVfase-fase

e 2 kV fase-PE
Categoria de sobretensién Ill segtin VDE 0110
> 3,5 mA AC durante el funcionamiento

IP20 en

e Montaje estandar (equipo empotrable)

e Montaje en técnica Cold Plate

® Montaje con separacién térmica (técnica de perforacion), IP54 en el lado del
radiador

e Cortocircuito bornes de potencia
— Borne de motor resistente a cortocircuitos de forma limitada (tras la deteccion
del cortocircuito se debera resetear el mensaje de fallo.)
e Cortocircuito circuitos de corriente auxiliares
— Salidas digitales: resistentes a cortocircuitos
— Sistemas de bus y encoder: resistentes a cortocircuitos de forma limitada (dado el
caso se pueden desconectar funciones de monitorizacién. En tal caso se deberan
resetear los mensajes de fallo.)
e Contacto a tierra (resistente al contacto a tierra en funcionamiento, resistente con
limitaciones durante la conexién a la red)
e Sobrevoltaje
® Fallo de conmutacion del motor
e Sobretemperatura del motor (entrada para KTY, monitorizacién I2 x t)

Separacion de proteccion de la red
Aislamiento doble/reforzado segtin EN 61800-5-1

1) Laresistencia a las interferencias en los grados de intensidad mencionados deber4 estar garantizada por el
armario eléctrico. jEl usuario debera comprobar el cumplimiento de los grados de intensidad mencionados!
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3.2 Datos nominales

Datos nominales

Potencia de salida red de 400V

Datos para el funcionamiento con médulo de
alimentacién previo en el voltaje de red

Voltaje de bus DC
Corriente de bus DC

Corriente de salida nominal a 4 kHz

(con una temperatura ambiente de 20 °Cla
temperatura del radiador sera de 70 °C)

Corriente de salida nominal a 8 kHz (con una
temperatura ambiente de 20 °C la temperatura del
radiador sera de 70 °C) 1)

Corriente de salida max.
(Corriente de aceleracién)

Corriente constante en parada
(Corriente de parada a 90 °C, 4 kHz)

Corriente de parada durante corto tiempo
Corriente de parada a 90 °C, 4 kHz) 2)

Corriente de parada durante corto tiempo
(corriente de parada a 70 °C, 4 kHz) 2)

Corriente de parada durante corto tiempo
(Corriente de parada a 70 °C, 8 kHz) 2

Pérdida de potencia Total
(funcionamiento con corriente

nominal a 4 kHz / 8 kHz) Interior

Radiador
Frecuencia de salida max.
Masa

Tipo

Sy [KVA]
Ured [V]

Uzk [V]
Iz [A]
In [A]

In [A]

Imax [A]
lo,eff 4 kHz [A]
lo,eff 4 kHz [A]
lo,eff 4 kHz [A]

I0,eff8 kHz [A]

Py [W]

fout [Hz]
m [kg]

Datos técnicos

ECSx[J004

1,3
400

2,5
2,0

1,4

4,0

2,0

2,3

3,0

15

27,3
13,3
14,0

480

2,0
1,6

11

1,6

Datos nominales

Médulo de eje
ECSx[]008
2,6
400 480

15..770
49 3,9
4,0 3,2

2,7 2,2

8,0
4,0 3,2
4,6
6,0
3,0

46,3
17,3
29,0
600
aprox. 2,4

ECSx[]016
53
400 480

9,8 7,8
8,0 6,4

5,3 4,2

16,0

8,0 6,4

91

12,0

6,0

84,7
20,7
64,0

1) Silatemperatura del radiador alcanza los 70 °C, se cambia automaticamente a frecuencia de chopeado

de 4 kHz.

2)  Latemperatura indicada es la temperatura medida del radiador (C0061).

O  Software de aplicacion:

EDBCSXM064 ES 9.0

S = Speed & Torque

M = Motion

Lenze

P = Posi & Shaft
A = Application
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3 Datos técnicos
Datos nominales

Datos nominales Tipo Médulo de eje
ECSx[]1032 ECSx[1048 ECSx[]064

Potencia de salida red de 400V Sn [kVA] 8,3 11,2 13,2
Datos para el funcionamiento con médulo de Ured [V] 400 480 400 480 400 480
alimentacién previo en el voltaje de red
Voltaje de bus DC Uzk [V] 15..770
Corriente de bus DC Izk [A] 15,6 12,5 20,9 16,8 24,5 19,6
Corriente de salida nominal a 4 kHz In [A] 12,7 10,2 17,0 13,6 20,0 16,0
(con una temperatura ambiente de 20 °Cla
temperatura del radiador sera de 70 °C)
Corriente de salida nominal a 8 kHz (con una In [A] 8,5 6,8 11,3 9,0 13,3 10,6
temperatura ambiente de 20 °C la temperatura del
radiador sera de 70 °C) 1)
Corriente de salida max. Imax [A] 32,0 48,0 64,0
(Corriente de aceleracién)
Corriente constante en parada 2) lo,eff 4 kHz [Al] 16,0 12,8 23,0 18,4 27,0 21,6
(Corriente de parada a 90 °C, 4 kHz)
Corriente de parada durante corto tiempo lo,eff 4 kHz [A] 18,1 27,2 36,3
Corriente de parada a 90 °C, 4 kHz) 2)
Corriente de parada durante corto tiempo lo,eff 4 kHz [A] 24,0 36,0 48,0
(corriente de parada a 70 °C, 4 kHz) 2)
Corriente de parada durante corto tiempo lo,eff 8 kHz [Al] 12,1 18,1 24,2
(Corriente de parada a 70 °C, 8 kHz) 2)
Pérdida de potencia Total 144,5 166,5 199,0
(funcionamiento con corriente -
nominal a 4 kHz / 8 kHz) Interior Py [W] 27,5 34,5 41,0

Radiador 117,0 132,0 158,0
Frecuencia de salida max. fout [Hz] 600
Masa m [kg] aprox. 2,4 aprox. 3,3

1) silatemperatura del radiador alcanza los 70 °C, se cambia automaticamente a frecuencia de chopeado

de 4 kHz.

2)  Latemperatura indicada es la temperatura medida del radiador (C0061).
O  Software de aplicacion: P = Posi & Shaft

A = Application

S =Speed & Torque
M = Motion

28 Lenze
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Datos técnicos 3
Caracteristicas de corriente
Corriente constante incrementada dependiendo del grado de modulacién

3.3 Caracteristicas de corriente

3.3.1 Corriente constante incrementada dependiendo del grado de modulacion

En el rango de velocidad inferior — el motor no precisa de todo el voltaje de motor — se
pueden utilizar especialmente los mddulos de eje ECS mas potentes durante mayor tiempo
con corriente de salida incrementada (véase corriente constante lg off £ [27).

1TA] &
lo [A]
300 ° |
|
27.0 ECSxS/P/M/AOB4 |
|
25.0 I
23.0 ECSxS/P/M/AO48 !
|
|
20.0 !
|
16.0 ECSXS/PIMIAO32 |
15.0 - |
! 12.7
|
|
10.0 - !
8.0 ECSxXS/P/M/AO16 ! 8.0
|
|
5.0 140 ECSxS/PIM/A00S | 4.0
2.0 ECSxSIP/M/AO04 | 2.0
|
0.0 ‘ ‘ ‘ ‘ | ‘ ‘ ‘ ‘ —>
0% 50 % 100 %
U Mot_n Y Mot_max
ECSXA002
Fig.3-1 Corriente constante del equipo dependiendo del voltaje de salida para Uyeq <400V a 4 kHz
In Corriente nominal de salida del médulo de eje
UmMot n Voltaje de salida actual del controlador

Umot_max 0,9 x voltaje de red actual

La posible corriente constante depende del grado de modulacion de los niveles de
amplificacion de potencia, aproximadamente de la relaciéon entre voltaje de motor
indicado en el punto de trabajo (Upmet n) Y €l voltaje de salida maximo posible (Upot max)-
Debido a caidas de voltaje en los componentes participantes bajo carga nominal y una
reserva de control Upmot max S€ puede calcular con un 90 % del voltaje de red.

@ jSugerencia!

El umbral de reaccién de la monitorizacién de la carga del equipo (I x t) se
adapta automaticamente ala corriente continua que varia dependiendo del
voltaje de salida (véase Fig.).
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Datos técnicos
Caracteristicas de corriente
Corriente constante incrementada dependiendo del grado de modulacién

En la siguiente tabla se presentan las relaciones entre voltaje de red, de bus DC y de motor:

Voltaje de red Voltaje de bus DC Voltaje de salida nominal (voltaje
[Ured] [Uzk = Ureq x 1,35] de motor) que se puede alcanzar
con un control del 100%
[Umot = 0,66 x Uz]

3x230VAC 310V DC 3x205VAC
3x380VAC 510V DC 3x340VAC
3x400VAC 540V DC 3x360VAC
3x415VAC 560V DC 3x370VAC
3x460VAC 620V DC 3x415VAC
3x480VAC 650V DC 3x435VAC
3x528VAC 712V DC 3x475VAC

En modo generador estacionario con voltaje de bus DC incrementado o alimentacion de
una fuente de voltaje continuo regulada se debera interpolar de forma correspondiente
entre los valores de la tabla.

Las corrientes nominales mas altas, son de aplicacion para todo el rango de voltaje
especificado con frecuencias de chopeado de 4 kHz y 8 kHz.

] .
1] jAviso!
Si se alcanza una temperatura de radiador > 70 °C el equipo pasa a una

frecuencia de chopeado de 4 kHz, independientemente de la frecuencia de
chopeado configurada.

mnze EDBCSXMO064 ES 9.0



Datos técnicos 3
Caracteristicas de corriente
Corriente constante incrementada dependiendo del grado de modulacién

Ejemplo:
Se ha de determinar el médulo ECS adecuado para la operacion de un motor del tipo Lenze
MCS 14132,
» Datos nominales del motor
— Par nominal del motor (Mpot) = 17,2 Nm
— Velocidad nominal del motor (npot) = 3225 rev/m
—Voltaje del motor a 3250 rev/m (Upmot n3250) =275V
— Corriente nominal del motor (Ipot) = 15A
— Corriente max. del motor (Imot_max) =92 A

» Datos de aplicacion:
— Par maximo (Myax) =35 Nm
—Velocidad de operacién max. (Nmay) = 2500 rev/m
—Sobre la base del diagrama MN resulta un rendimiento efectivo del proceso (Peff)
de 4,5 kW.
— El dimensionado del accionamiento da una corriente de motor efectiva (lMot_eff) de
14,8 A.

Un primer calculo sobre la base de la corriente nominal de los médulos ESC llevaria a la
eleccion del modulo ECSxM048 con una corriente nominal de 17,0 A.

Bajo consideracion de la alta corriente constante con reducidos grados de modulacion, se
puede utilizar en este caso el médulo de eje ECSXM032 mas econdmico con una corriente
nominal de 12,7 A.

» Al funcionar con el MCS 14132 a 2500 rev/m resulta el siguiente voltaje de motor
real (Umot_n2500):

n 2500 rev/m
Unmot_n2500 = Umot_n32s0 * -~ = 275V -

o — = 212V
N Mot 3250 rev/m

» De esta forma resulta un grado de modulacion max. (amax) del médulo de eje de:

Umot_n2500 % =0,59 =59%

Omax =
Umax

Para el grado de modulacion (amsx) = 59 % resulta a través de la caracteristica de
corriente en Fig:3-1) ((A[29) para el mddulo de eje ECSXM032 una corriente constante
de 15,5 A

» Resultado:

Bajo las condiciones antes mencionadas, el motor Lenze MCS 14L32 puede ser operado
en el médulo de eje ECSxM032 de forma constante.

EDBCSXM064 ES 9.0 l-enze 31
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3 Datos técnicos
Caracteristicas de corriente

Proteccién de equipos mediante pérdida de potencia

3.3.2 Proteccion de equipos mediante pérdida de potencia

La corriente de salida maxima esta limitada. Con frecuencia de salida < 5 Hz la limitacién
depende de la temperatura del radiador.

0.00

Fig.3-2

Tipo

ECSxM004
ECSxMO008
ECSxMO16
ECSxM032
ECSxM048
ECSxMO064

32

A

Caracteristicas de la pérdida de potencia eléctrica

® Funcionamiento con frecuencia de chopeado = 8 kHz (C0018 = 1)

® Sila caracteristica de corriente sobrepasa @ la frecuencia de chopeado es modificada
automaticamente a 4 kHz (p.ej. para un par superior en procesos de aceleracion).

Funcionamiento con frecuencia de chopeado = 4 kHz (C0018 = 0)

@

® Lalimitacion de corriente sigue a la caracteristica @.

—»
10
fout[HZ]

ECSXA024

e Con frecuencias de salida < 5 Hz y temperaturas de radiador de 70 ... 90 °C la limitacién de

corriente es ajustada sin niveles en el rango de ®.

Frecuencia de chopeado 8 kHz ©®

fout >5Hz

2,7
5,3
10,7
21,3
32,0
42,7

fout = 0 Hz

15

3,0
6,0
12,1
18,1
24,2

Lenze

Imax [A]

Frecuencia de chopeado 4 kHz @

fout >5Hz

4,0
8,0
16,0
32,0
48,0
64,0

fout = 0 Hz
<70°C

3,0
6,0
12,0
24,0
36,3
48,0

fout= O Hz

90 °C

2,3

4,6

9,1
18,1
27,2
36,3
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Instalacion mecanica 4
Indicaciones importantes

4 Instalacion mecanica

4.1 Indicaciones importantes

>

EDBCSXM064 ES 9.0

Los médulos de eje de la serie ECS disponen de la proteccion IP20 y por ello s6lo

estan determinados para el montaje en armarios eléctricos.

Si el aire del entorno esta contaminado (polvo, pelusa, grasas, gases agresivos):

—Tomar contramedidas suficientes, p.e. direccidn del aire por separado, montaje de
filtro, limpieza regular.

Posiciones de montaje posibles:

— Vertical en la placa de montaje

— Conexiones de bus DC (X23) arriba

— Conexion del motor (X24) abajo

iMantenga los espacios libres para el montaje indicados por encima y por debajo

respecto a las demas instalaciones!

— Al utilizar |a sujecion de malla ECSZSO00XO0B es necesario un espacio libre
adicional.

—Es importante que el aire de refrigeracion y la salida de aire estén libres de
obstaculos.

— Es posible fijar varios médulos de la serie ECS en el armario eléctrico sin espacio
libre lateral entre ellos.

La placa de montaje del armario eléctrico

—tiene que ser conductora eléctrica.

—no debe estar bloqueada.

En el caso de oscilaciones constantes o sacudidas comprobar el uso de
amortiguadores de oscilaciones.

Lenze 33



] Instalacion mecanica
Montaje con carriles de sujeciéon (montaje estandar)
Dimensiones

4.2 Montaje con carriles de sujecion (montaje estandar)

4.2.1 Dimensiones

° .

1| jAviso!

Montaje con sujecion de malla ECSZSO00XO0B:

» Espacio libre de montaje por debajo del médulo > 195 mm

>65mm %

% >65mm
%

m

Q

Q

ECSxA005

Fig.4-1 Dimensiones con el formato "Equipo empotrable”

Médulo de eje Medidas [mm]

Tipo Tamaiio a b d di e h g
ECSEMO004

ECSEMO008

ECSEMO16 " 88,3 176
ECSEMO032 240 276 260 2121
ECSEMO048

ECSEMO064

6,5

10 M)

131

1) max. 212 mm, dependiendo del médulo de comunicacién conectado
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Instalacion mecanica

Montaje con carriles de sujecién (montaje estandar)
Pasos para el montaje

4.2.2 Pasos para el montaje

Para montar el médulo de eje proceda de la siguiente manera:

1.

EDBCSXM064 ES 9.0

Preparar taladros de sujecion en la superficie de montaje.
— Utilizar para ello la plantilla para taladrar.

Extraer los carriles de sujecion del embalaje.

Insertar los carriles en las ranuras del radiador:
—desde arriba: insertar lado largo.
— desde abajo: insertar lado corto.

Sujetar médulo de eje en la superficie de montaje.

Lenze
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Instalacion mecanica
Montaje con separacion térmica (técnica de perforacion)

Montaje con separacion térmica (técnica de perforacion)

Para la técnica de perforacion, la pared trasera del armario eléctrico tiene que ser una placa
de acero de por lo menos 3 mm de grosor.

Los bordes de la seccion de montaje y de los taladros de sujecién para las abrazaderas
tienen que estar ligeramente dobladas hacia adentro (hacia el médulo de eje).

Refrigeracion
Con el radiador separado se reduce la generacion de calor en el armario eléctrico.
» Distribucion de la potencia perdida:

—aprox. 65 % a través de radiador separado
—aprox. 35 % en la zona interior del médulo de eje

» Tipo de proteccion del radiador separado: IP54

— La superficie hermética del mddulo de eje en el radiador debe estar totalmente
colocada sobre la placa de montaje.

— Pegar los tornillos de las abrazaderas con junta liquida para roscas.

» Paralograr una refrigeracion suficiente para el sistema de accionamiento:

— Corriente de aire detras de la pared trasera del armario eléctrico > 3 m/s (p.ej.
mediante el uso de un ventilador colectivo).

» Silarefrigeracion es suficiente siguen siendo de aplicacion los datos nominales de
los médulos de eje.

wnze EDBCSXMO064 ES 9.0



Instalacion mecanica ]
Montaje con separacion térmica (técnica de perforacion)
Dimensiones

43.1 Dimensiones

° .

1| jAviso!

Montaje con sujecion de malla ECSZSO00XO0B:

» Espacio libre de montaje por debajo del médulo > 195 mm

N
E Z al Z
S 8
Al
I ! I = j'L m
\JHL'JW‘L'MMH ! 7T; 77777 [B20000] }\
| OQ’: | OQE\ <
! l aj l y
| 8 ol | 8 o
| | |
| | |
o | |
o l | s e l S
l l l
| | |
| | |
l l 1
0 1 1 1
™
£
" N fou g
O
A e el a
TSN
ECSXA007
Fig.4-2 Dimensiones con el formato "Técnica de perforacién”
Z Seccién del montaje (al x b1), (L [3§
Médulo de eje Medidas [mm]
Tipo Tamaiio a al b bl (o} d e el g h
ECSDMO004
ECSDMO008 -
88,5 78,5
ECSDMO16 ’ ’ 109
240 197 75 250 67 M5 10,5
ECSDMO032 145 1) ’
ECSDMO048 -
(B]
ECSDMO064 131 1215

1) max. 145 mm, dependiendo del médulo de comunicacién conectado
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Instalacion mecanica

Montaje con separacion térmica (técnica de perforacion)

Dimensiones

Dimensiones seccion de montaje

i jAviso!

Montaje con sujecion de malla ECSZSO00XO0B:
» Espacio de montaje libre debajo de la seccion de montaje > 220 mm

77777
£ al al
S
o oo =
N \
Al |
I —
o o -
IS
€
O ©o L | |
C/G N N
~ = cl cl
ECSXA063
Fig.4-3 Dimensiones seccion de montaje
(Al Superficie de montaje
Seccién de montaje para el tamaiio [A]
Seccién de montaje para el tamafo
Médulo de eje Medidas [mm]
Tipo Tamaiio al b1 cl d g h
ECSDM004
ECSDMO008 -
78,5
ECSDMO16 ' M
197 75 250 5 10,5
ECSDMO032 »
ECSDMO048
121,5
ECSDMO064

Lenze
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Instalacion mecanica ]
Montaje con separacion térmica (técnica de perforacion)
Pasos para el montaje

4.3.2 Pasos para el montaje

Para montar el médulo de eje proceda de la siguiente manera:

1.

Preparar taladros de sujecion para las abrazaderas en la superficie de montaje.
— Utilizar para ello la plantilla para taladrar.

Preparar seccion de montaje.

— Los cantos de la seccion de montaje y de los taladros de sujecion para las
abrazaderas deben estar ligeramente curvados hacia adentro (hacia el médulo de
eje).

Untar las roscas de los tornillos para las abrazaderas con junta liquida para roscas.

Sujetar las abrazaderas junto con el cable de tierra de funcién adjunto (Fig.4-4).
—El cable de tierra de funcién es parte del suministro de los médulos de eje ECSDM...

Insertar moédulo de eje en el lugar de montaje.
Encajar médulo de eje en las abrazaderas superiores e inferiores.

Unir cable de tierra de funcién con el médulo de eje (Fig.4-4).

i jAviso!

La aplicacion del cable de tierra de funcion al médulo de eje ECSDM... es
necesaria para una mejor compatibilidad electromagnética (EMC).

ECSXA081

Fig.4-4 Cable de tierra de funcién en el médulo de eje ECSDM...

EDBCSXM064 ES 9.0

[A] Cable de tierra de funcion
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Instalacion mecanica
Montaje en técnica Cold Plate

Montaje en técnica Cold Plate

Los médulos de eje ECSC... han sido previstos para el montaje en técnica Cold-Plate (p.ej.
en radiadores colectivos).

Requisitos a cumplir por el radiador colectivo

Para el funcionamiento seguro de los mddulos de eje se deberan cumplir los siguientes
requisitos:

» Buena conexion térmica con el radiador:

— La superficie de contacto entre radiador colectivo y médulo de eje debe ser por lo
menos tan grande como la placa de refrigeracion del moédulo de eje.

— Superficie de contacto lisa, desviacion max. 0,05 mm.
— Unir radiador colectivo con todas las sujeciones por tornillo indicadas al médulo de
eje.
» Mantener resistencia térmica Ry, indicada en la tabla.

— Los valores son de aplicacion para la operacion de los médulos de eje bajo
condiciones nominales.

Modulo de Potencia a eliminar Radiador - Entorno
eje
Tipo PV [W] Ren [k/W]
ECSCMO004 14,0
ECSCMO008 29,0 0,31
ECSCMO016 64,0
ECSCM032 117,0

0,13
ECSCM048 132,0
ECSCMO064 158,0 0,11

» Condiciones del entorno:

— Para los médulos de eje siguen siendo de aplicacion los datos nominales para la
temperatura ambiente y los factores de pérdida de potencia en caso de
temperaturas elevadas (LA [25ss.).

—Temperatura de la placa de refrigeracion ("Cold Plate”): max. +85 °C
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Instalacion mecanica ]
Montaje en técnica Cold Plate
Dimensiones

4.4.1 Dimensiones

°
1

jAviso!
Montaje con sujecion de malla ECSZSO00XO0B:
» Espacio libre de montaje por debajo del médulo > 195 mm
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Fig.4-5 Dimensiones para el formato "Técnica Cold Plate”
Médulo de eje Medidas [mm]
Tipo Tamaiio a al B cl d e g
ECSCMO004
ECSCMO008
[A] 88,5 60
ECSCMO16 282 50 287 121 M6
ECSCMO032 157 1)
ECSCMO048
131 90
ECSCMO064
1) maéx. 157 mm, dependiendo del médulo de comunicacién conectado
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] Instalacion mecanica
Montaje en técnica Cold Plate
Pasos para el montaje

4.4.2 Pasos para el montaje

ECSXA030

Fig.4-6 Montaje con técnica "Cold Plate”
Para montar el médulo de eje proceda de la siguiente manera:

1. Preparar taladros de sujecion en la superficie de montaje.
— Utilizar para ello la plantilla para taladrar.

2. Limpiary desengrasar superficie de contacto de radiador colectivo y placa
refrigerante del médulo de eje (p.ej. con alcohol).

Atornillar soporte en el radiador colectivo.

4. Colocar el médulo de eje desde arriba @ en el soporte @ y apretar ambos pernos de
anclajecon 3,5...4,5Nm Q.

] o

1| jAviso!

Profundidad de introduccion de los tornillos en el radiador acumulador aprox.
15 mm.

@ jSugerencia!
La resistencia a la transmision de calor se reduce si después del punto 2.

» se aplica una delgada capa de pasta conductora de calor sobre la superficie
de contacto; o

» se utiliza una lamina conductora de calor.
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Instalacion eléctrica 5

Instalacion segiin EMC (estructura del sistema de accionamiento tipico CE)

5 Instalacion eléctrica

5.1 Instalacion segtin EMC (estructura del sistema de accionamiento tipico CE)

Datos generales

>

EDBCSXM064 ES 9.0

La compatibilidad electromagnética de una maquina depende del tipo y del cuidado
de la instalacion. Se ha de tener especialmente en cuenta:

—el montaje

—lafiltracion

—el apantallado

—la puesta a tierra

En el caso de una instalacion distinta a la indicada, para la evaluacion de la

conformidad con la directiva sobre EMC, sera necesario comprobar si la maquina o la
instalacion cumple con los valores limites de EMC. Esto es de aplicacion p.ej. para:

— Utilizacion de cables sin apantallar.

— Utilizacion de filtros de interferencia en lugar de los filtros de radiointerferencias
asignados.

— Funcionamiento sin filtro de radiointerferencias.

La responsabilidad del cumplimiento de la directiva sobre EMC durante el uso de la
maquina es responsabilidad del usuario.

—Si se observan las siguientes medidas, se puede contar con que durante el uso de la
maquina no apareceran problemas de EMC ocasionados por el sistema de
accionamiento y que se cumple la directiva o la ley sobre EMC.

— Si cerca de los moédulos de eje se utilizan equipos que no cumplen con los
requisitos CE sobre la resistencia a las interferencias segun la norma EN 61000-6-2,
tales equipos podran verse afectados electromagnéticamente por los médulos de
eje.
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Instalacion eléctrica
Instalacion segiin EMC (estructura del sistema de accionamiento tipico CE)

Estructura

>

Unir médulos de alimentacién, médulos de condensador (opcional), médulos de eje,

filtros RFl y reactancias de red con gran superficie a la placa de montaje conectada a

tierra:

—Las placas de montaje con superficie conductora eléctrica (cincada o acero
inoxidable) permiten un contacto duradero.

— Placas barnizadas no son adecuadas para la instalacion adecuada para la EMC.

» Uso del médulo condensador ECSxK...:
—Instale el médulo condensador entre el médulo de alimentacion y el/los médulo/s
de eje.
—Sila longitud total de cable en el bus DC es > 5 m, instale el médulo condensador lo
mas cerca posible del médulo de eje con la mayor potencia.
» Uso de varias placas de montaje:
— Conectar las placas de montaje con gran superficie conductora entre ellas (p.ej. con
cintas de cobre).
» Al colocar los cables se ha de tener en cuenta que el cable del motor esté separado
de los cables de senal y de red.
» Evitar utilizar una sola regleta de bornes/conectores para la entrada dered y la
salida del motor.
» Los cables han de pasar lo mas cerca posible del potencial de referencia. Los cables
suspendidos tienen el efecto de antena.
Filtracion

Utilice sélo los filtros de radiointerferencias y las reactancias de red asignados a los
médulos de alimentacion:

>

|

Los filtros de radiointerferencias reducen las interferencias de alta frecuencia no
admisibles a una medida admisible.

Las reactancias de red reducen las interferencias de baja frecuencia, que son
causadas especialmente por los cables de motor y que dependen de la longitud de
los cables.
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Instalacion eléctrica 5

Instalacion segiin EMC (estructura del sistema de accionamiento tipico CE)

Apantallado

>

En el médulo de eje, Ia malla del cable de motor

—se ha de colocar con la sujecion de malla ECSZS000XO0B.

—se ha de unir con gran superficie con la placa de motor debajo del médulo de eje.

—Recomendacidn: ejecutar la malla con abrazaderas de puesta a tierra sobre
superficies de montaje metalicas brillantes.

Para relés, guardamotores o bornes en el cable de motor:

— Conectar entre si las mallas de los cables conectados a estos dispositivos y también
a la placa de montaje con gran superficie.

En la caja de bornes del motor o en la carcasa del motor conectar la malla con gran

superficie a PE:

— Los racores metalicos atornillados a la caja de bornes garantizan una union de gran
superficie entre la malla y la carcasa del motor.

Blindar los cables de control:

— Colocar las mallas de los cables de control digitales a ambos lados.

— Colocar las mallas de cables de control analégicos en un solo lado.

— Unir las mallas por la via mas corta con las conexiones de blindaje del médulo de
eje.

Uso de los mddulos de eje en zonas residenciales:

— Para limitar la emisién de interferencias se debera prever una atenuacién adicional
para el blindaje >10 dB. Esto se logra generalmente montando armarios eléctricos
habituales, cerrados, metalicos y conectados a tierra.

Puesta a tierra

>

EDBCSXM064 ES 9.0

Todos los componentes con capacidad conductora de electricidad (p.ej. médulo de
alimentacion, médulo condensador, filtro de radiointerferencias, filtro de motor,
reactancias de red) se deberan poner a tierra a través de cables adecuados desde un
punto de conexion a tierra central (carril PE).

Se deberan respetar las secciones de cable minimas definidas en las normas de
seguridad:

— Para la EMC no sélo es decisiva la seccion de cable, sino también la superficie del
cable y la superficie de union.
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia

Conexiones de potencia

Fig.5-1

A

ECSXA080

Regleta de bornes para las conexiones de potencia

jPeligro!

Tension eléctrica peligrosa

La corriente de fuga a tierra (PE) e > 3.5 mA ACo > 10 mA DC.
Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones graves al tocar el equipo en caso de fallo.
Medidas de proteccion:

» Aplicar las medidas requeridas en EN 61800-5-1. Especialmente:
— Instalacion fija
— Ejecutar la conexién a PE seglin las normas (diametro de
conductor PE > 10 mm?2 o colocar conductor PE doble)

jAlto!

No hay proteccion contra voltaje de red demasiado alto.

La entrada de red no esta asegurada internamente.

Posibles consecuencias:

» Destruccion del equipo si el voltaje de red es demasiado alto.
Medidas de proteccion:

» Observe el voltaje de red maximo permitido.

» Asegure el equipo en el lado red de forma adecuada contra oscilaciones de
red y picos de tension.
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Instalacion eléctrica 5
Conexiones de potencia

» Todas las conexiones de potencia son enchufables y estan codificadas. El kit de

conectores enchufables ECSZAO00XO0B se ha de adquirir a parte.
Instalacion de los cables segtin EN 60204-1.

Los cables utilizados tienen que cumplir con las aprobaciones exigidas in situ
(p.e. VDE, UL, etc.).

Asignacion de las regletas de conectores

Regleta de
conectores/borne

X23
X23/+UG
X23/+UG
X23/-UG
X23/-UG
X23/PE
X23/PE
X24
X24/U
X24/V
X24/W
X24/PE
X25
X25/BD1
X25/BD2

Secciones de cable y pares de apriete de tornillos

Tipo de
cable

Funcién

Conexion del voltaje del bus DC

Alimentacion positiva del voltaje del bus DC
Alimentacion negativa del voltaje del bus DC

Conexion a tierra

Conexion del motor

Fase de motor U
Fase de motor V
Fase de motor W

Conexion a tierra

Conexion del freno de parada del motor

Conexion del freno +

Conexion del freno -

Terminal grimpado

Regleta de conectores X23 y X24

Rigido

sin terminal grimpado

aislado con terminal

Flexible

grimpado

aislado con terminal
grimpado TWIN

Regleta de conectores X25

aislado con terminal
grimpado

Flexible

sin terminal grimpado

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibles secciones de
cable

0,2 ..10 mm?2
(AWG 24 ... 8)

0,2 ..10 mm?2
(AWG 24 ... 8)

0,25 ... 6 mm?2
(AWG 22 ... 10)

0,25 ...4 mm?2
(AWG 22 ...12)

0,25 ...2,5 mm?2
(AWG 22 ..12)

0,2...2,5mm2
(AWG 24 ... 12)

Lenze

Datos eléctricos

depende de |a aplicacién y del tipo

0..770V

2..245A (@Q[Z7)

depende de la aplicacién y del tipo

0..480V

1,6..20 A (Q[Z7)

23..30VDC,

max.1,5A

Par de apriete

1,2..1,5Nm

(10.6 ... 13.3 Ib-in)

0,5..0,8Nm
(4.4 ..7.1 |b-in)

Longitud de aislamiento

5 mm en conexion
atornillada

10 mm en conexion con
fuerza de resorte

5 mm en conexion
atornillada

10 mm en conexion con
fuerza de resorte
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia

Cables apantallados
Los siguientes factores determinan basicamente el efecto de los cables apantallados:

» Buena conexion de la malla
— Colocar la malla con gran superficie.

» Poca resistencia de la malla

—Sélo utilice mallas con trenzado de cobre cincado o niquelado (mallas de trenzado
de acero no son adecuadas).

» Alto grado de contacto del trenzado de la malla
—Por lo menos 70 ... 80 % con 90° de angulo de contacto.

La abrazadera y la chapa de la malla incluyen la sujecién de malla ECSZSO00XO0B.
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Instalacion eléctrica 5
Conexiones de potencia
Conexion al bus DC (+Ug, -Ug)

5.2.1 Conexién al bus DC (+Ug, -Ug)

jAlto!

El equipo no esta protegido en caso de golpes de tension en el bus DC

En médulos de eje pasivos (sin alimentacién de 24V) la conexién de carga se
puede sobrecargar por golpes de tension (oscilaciones del voltaje) en el bus DC.

Posibles consecuencias:
» Destruccion del equipo
Medidas de proteccion:

» Alimentar todos los médulos de eje en el bus DC por principio con voltaje de

control de 24V.

» Con una longitud total de cable > 20 m instalar un médulo de eje o un médulo

condensador directamente en el médulo de alimentacion.

» Dimensionar los cables +Ug trenzados y lo mas cortos posible. jEs importante que el

cableado esté asegurado contra cortocircuitos!

» Longitud de cable (mddulo <> médulo) > 30 cm: colocar los cables +Ug apantallados.

Secciones de cable

Longitud de  Terminal grimpado Seccion de cable Par de apriete
cable
(médulo-
médulo)
Sin terminal grimpado
hasta20m  Aislado con terminal 6 mm?
: (AWG 10)
grimpado
Sin terminal grimpado 12 ..15Nm
Aislado con terminal (10.6 ...13.3 Ib-in)
520m grimpado 10 mm?
jUtilizar terminales de (AWG 8)
cable con pins durante
el cableado!
EDBCSXMO064 ES 9.0 l-enze

Longitud de aislamiento

5 mm en conexion
atornillada

10 mm en conexién por
fuerza de resorte
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia
Conexidn al bus DC (+Ug, -Ug)

Fusibles

» Elaseguramiento de la alimentacion del bus DC no es necesario si se utilizan
modulos de alimentacion asegurados en el lado red de |a serie ECSxE.

» Sisealimentan modulos de eje ECS a través de equipos de las series 82xx 0 93xx,
que pueden suministrar una corriente continua > 40 A, se debera colocar entre el
equipo a ser alimentado y los equipos ECS los siguientes fusibles:

Fusible Soporte
Valor [A] Tipo Lenze Tipo Lenze
50 EFSGRO500ANIN EFH20007

Warnings!

» Solo utilice cables, fusibles y portafusibles con aprobacién UL.
» Fusible UL:

— Voltaje 500 ... 600 V

— Caracteristica de reacciéon "H”, ”K5” o ”CC”

Cambiar fusibles defectuosos

A jPeligro!

Voltaje eléctrico peligroso

Las piezas pueden seguir vivas hasta 3 minutos después de la desconexion de
red.

Posibles causas:

» Muerte o lesiones serias al tocar el equipo.

Medidas de proteccion:

» Cambiar fusibles defectuosos solamente estando libres de voltaje.

— En funcionamiento interconectado, activar en todos los mddulos de eje |a
inhibicion del convertidor (CINH) y separar todos los médulos de
alimentacién de la red eléctrica.
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Instalacion eléctrica 5
Conexiones de potencia
Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa

5.2.2 Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa

@ Observe ...

las instrucciones en la documentacion detallada del moédulo de alimentacion.

jAlto!

Utilice los médulos de alimentacion ECS siempre con una resistencia de
frenado (interna/externa).

Los moédulos de alimentacion ECS en las versiones empotrable estandar y técnica de
perforacién (ECSEE / ECSDE) disponen de una resistencia de frenado interna en el equipo.
Para utilizar la resistencia de frenado interna (Rb) realice el siguiente cableado:

» Puente entre los bornes X22/+UG y X22/BRO (CR)

Flujo de corriente de +UG a través de la resistencia de frenado interna (Rb) y el transistor
de frenado a -UG.

» Puente entre los bornes X6/T1y X6/T2 (CR)

Desactivar la monitorizacion de temperatura de |a resistencia de frenado externa no
existente.
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia

Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa

Fig.5-2

i \
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X21 X22 X23 X23
ECSEE... ™ % ECSxS/P/M/A... ECSxS/P/M/A...
ECSDE "
X25 X24 X25 X24
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ECSXA011

Interconexién de potencia con resistencia de frenado interna

A

v
K1
F1..
pal
Rb
9

&

F4

Terminacién de malla HF mediante conexién con gran superficie a la tierra de funcion (ver
instrucciones para el montaje de la sujecién de malla ECSZSO00XO0B)
Cables trenzados

Contactor de red

Fusible

Reactancia de red / filtro de red, opcional
Resistencia de frenado interna

Sensor de temperatura KTY del motor
Cable de sistema — realimentacion

Lenze
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Instalacion eléctrica 5

Conexiones de potencia
Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa

5.2.3 Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa

@ Observe ...

las instrucciones en la documentacion detallada del moédulo de alimentacion.

jAlto!

» Utilice los médulos de alimentacion ECS siempre con una resistencia de
frenado.

» iNo esta permitido el cableado en paralelo de la resistencia internay la
externa!

» Incorpore el termocontacto de la resistencia de frenado en la monitorizacién
de la instalacion de tal manera que, en caso de sobrecalentamiento de la

resistencia de frenado, se desconecte la alimentacion de red del médulo de
alimentacion.

» Lea la documentacion referente a la resistencia de frenado externa. Observe
las instrucciones de seguridad incluidas.

Si en el médulo de alimentacion, en la version equipo empotrable estandar o técnica de
perforacion (ECSEE / ECSDE) existe una gran necesidad de potencia de frenado, en lugar de

la resistencia de frenado interna, se puede conectar una resistencia de frenado externa
mas potente.

Un médulo de alimentacion en técnica Cold-Plate (ECSCE) no dispone de resistencia de
frenado interna debido a la construccién, de forma que en esta variante de equipo siempre
se ha de conectar una resistencia de frenado externa (Rbext).

» Conectar resistencia de frenado en X22/BR1 y X22/+UG.

» Conectar el termocontacto (NC) de la resistencia de frenado externa a X6/T1y
X6/T2.
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia
Esquema de conexiones para el cableado minimo con resistencia de frenado externa
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Fig.5-3
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Interconexién de potencia con resistencia de frenado externa
A Terminacién de malla HF mediante conexion con gran superficie a la tierra de funcion (ver
instrucciones para el montaje de la sujecion de malla ECSZS000X0B)

N Cables trenzados
K1 Contactor de red
F1..F4 Fusible
Z1 Reactancia de red / filtro de red, opcional
Rbext  Resistencia de frenado externa
9 Sensor de temperatura KTY del motor
(A Cable de sistema — realimentacién
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia
Conexién motor

5.2.4 Conexion motor

ECSXA010

Fig.5-4 Conexiéon motor y freno de motor

Cables de motor

» Utilizar cables de motor de baja capacitancia. Capacitancia:
— Conductor/conductor max. 75 pF/m
— Conductor/malla: max. 150 pf/m

Longitud: max. 50 m, apantallado

La seccidn de los cables de motor se selecciona segun la corriente de parada del
motor (lp) al utilizar motores sincronos o segun la corriente nominal del motor (ly)
en motores asincronos.

» Longitud de los terminales sin apantallar: 40 ... 100 mm (dependiendo de la seccién
de cable)

Los cables de sistema de Lenze cumplen con estas condiciones.

Para un cableado seguiin EMC utilice la sujecion de malla ECSZSO00XO0B.

@ Mas informacion ....

sobre el cableado segun CEM se encuentra en las instrucciones de montaje de
la sujecion de malla ECSZSO00XO0B.
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Instalacion eléctrica
Conexiones de potencia
Conexién freno de paro de motor

5.2.5 Conexion freno de paro de motor

El freno de motor

» seconectaa X25/BD1y X25/BD2.

» sealimenta con bajo voltaje a través de X6/B+y X6/B-:
+23..+30V DC, max.1,5A

jAlto!

» Asegurar X6/B+ con un fusible F 1,6 A.

» Sino se aplica el voltaje adecuado al freno (valor o polaridad inadecuados),
este se cerrara y podria sobrecalentarse y resultar danado si el motor sigue
girando.

5.2.5.1 Circuito de ayuda a la conmutacién

En el mddulo de eje ya hay integrado un circuito de ayuda a la conmutacion para la
proteccion de los contactos del relé de frenado integrado al conectar el freno de parada de
motor (carga inductiva).

5.2.5.2 Monitorizacion de la conexion del freno

La conexion del freno de motor se puede monitorizar para detectar fallo de voltaje y rotura
de cable si se activa la monitorizacion en C0602.

La monitorizacion de la conexion del freno reacciona bajo las siguientes condiciones:
Caso 1, freno de parada de motor desbloqueado (contacto de relé del freno abierto):
» Corriente a través de freno de parada (lg) < 140 mA +/-10 % o

» Voltaje en X6/B+y X6/B- (Ug) < +4V +/-10 %

Caso 2, freno de parada de motor bloqueado (contacto de relé de freno abierto):

» Voltaje en X6/B+y X6/B- (Ug) < +4V +/-10 %

5.2.5.3 Requisitos a cumplir por el cable del freno

» Utilizar cable de sistema de Lenze con cable de freno integrado.
— Colocar malla de cable de freno por separado.

Longitud: max. 50 m

Si es necesario colocar un cable de freno interno, se debera colocar apantallado.

] .
1] jAviso!
Mediante la conexién para la monitorizacion de la conexion del freno se

genera una caida de voltaje constante de 1,5 V. La caida de voltaje puede ser
compensada mediante un voltaje superior en la entrada del cable.
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Instalacion eléctrica 5
Conexiones de potencia
Conexion freno de paro de motor

El voltaje necesario en X6/B+y X6/B- para los cables de sistema de Lenze se calcula de la
siguiente manera:

Ug[V] = Ug [V] + 0,08 [ﬁ] L [m] - 15 [A] + 1,5 [V]

Uk Voltaje necesario en 6X/B+y X6/B- [V]

Ug Voltaje de funcionamiento nominal del freno [V]
L Longitud del cable de freno [m]

I Corriente de freno [A]

i

T N

(o | o

ﬂ X25 02 E:ﬂ
F1.6 A[ FE:( :,
AT

- +
; -]
+23 ... +30V DC
max. 1.5A N

X6 Eﬂ

ECSXA017
Fig.5-5 Conexién del freno de parada de motor en X25

A Terminacién de malla HF mediante conexién con gran superficie a tierra de funcién
(véase instrucciones de montaje de la sujecion de malla ECSZS000X0B)
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Conexion de un médulo condensador ECSxK... (opcional)

5.2.6 Conexion de un médulo condensador ECSxK... (opcional)
@ Observe ...
las instrucciones en la documentacion detallada del médulo condensador.
K1
J
e
L2 ~
L3
N
I
- F1..F3
R, i
il NN |
off d';‘ I N j:jﬁ’jjfkj
I T o
ki) [ [eef [eo]Pe [ [lerdBriuduclfuel]pe] tualudl-udl[udl[pe [ Pe] kuglugfuelfuel[pe]Tpe]
X21 X22 X23 X23
ECSXE... ECSxK... ECSxS/P/M/A...
Ki X6
= o X25 X24
E%8§§ 5 e go[e02]| | [U]v][w]pg] m
N G
A AT R
N > AP
= = <|E7
A=A Lo
>
GND (%_
24V DC -+
ECSXX004
Fig.5-6 Cableado del médulo condensador ECSxK...
A Terminacién de malla HF mediante conexidon de gran superficie a tierra de funcién (véase
instrucciones de montaje de la sujecion de malla ECSZS000X0B)
v Cables trenzados
K1 Contactor
F1..F4 Fusible
71 Reactancia de red / filtro de red, opcional
(] Relé auxiliar
Cable de sistema — realimentacién
Borne X6/SI1 de los mddulos de eje conectados (habilitacion/inhibicién del convertidor)
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5.3 Conexiones de control

B B S S SO 4 GND

AG M- A+ DA DR D2 DA DOV

ECSXA070

Fig.5-7 Regletas de conectores para las conexiones de control (X6)

Para la alimentacion de la electrénica de control es necesario voltaje continuo de 24V
externo en los bornes X6/+24 y X6/GND.

jAlto!

» Los cables de control siempre se han de apantallar para evitar interferencias
por acoplamiento.

» La diferencia de voltaje entre X6/AG, X6/GND y el PE del médulo de eje no
puede ser superiora 50 V.

» Limite la diferencia de voltaje a través de:
— elementos limitadores de sobretension o
— conexidn directa de X6/AG y X6/GND con PE.

» La conexion ha de asegurar que en caso de X6/DO1 = 0 (nivel LOW) los

madulos de eje conectados no extraigan energia del bus DC. En caso
contrario, el médulo de alimentacién podria resultar dafiado.
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Conexiones de control

Colocacion de mallas en cables de control y de seiial

La chapa de la parte frontal del equipo se utiliza como lugar de montaje (dos taladros
roscados M4) para la malla de los cables de seiial. Los tornillos utilizados pueden
introducirse un max. de 10 mm en la zona interior del equipo. Para un contacto 6ptimo de
la malla, utilice las abrazaderas de la sujecion de mallas ECSZSO00XO0B.

x21 X22 X23
ECSXxE... ECSxS/P/M/A...
X6
— ‘°|D‘E|E|E‘ <|3|<‘¥w|$|w|”|wmmﬁh
< * € ‘ d b €0 (5 =
A 5 : A AT
;3 < A ‘,:::}K(: )
A Bl
@E?i +24 VDG 1 lli
GND 24VD(;Q
[E
ECSXA013
Fig.5-8 Interconexion: Sefales de control con resistencia de frenado interna

A Terminacién de malla HF mediante conexién con gran superficie a la tierra de funcién
(ver instrucciones para el montaje de la sujeciéon de malla ECSZSO00X0B)
@A/ Contactor/relé auxiliar

Alimentacion de voltaje freno de paro de motor 23 ... 30 V DC, max. 1,5 A

) Par desconectado de forma segura (antes "Paro seguro”)
[E] Inhibicién/habilitaciéon de convertidor
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Asignacion de las regletas de conectores

Regleta de conectores

Borne
X6/+24

X6/GND
X6/DO1
X6/DI1
X6/DI2
X6/DI3
X6/Dl4

X6/Al+
X6/Al-
X6/AG

X6/B+

X6/B-

X6/S24
X6/S0O
X6/SI1
X6/SI2

Funcién

Alimentacién de bajo voltaje de la electrénica
de control

Potencial de referencia de la alimentacion de
bajo voltaje

Salida digital 1

Entrada digital 1
Entrada digital 2
Entrada digital 3
Entrada digital 4

Entrada analégica +
Entrada analégica -

Potencial de referencia entrada analdgica (masa
interna)

Alimentacion de freno +

Alimentacion de freno -

Conexién "Par desconectado de forma segura”
(antes "Paro seguro”)

Secciones de cable y pares de apriete de tornillos

Tipo de cable Terminal grimpado

flexible

Seccion de cable

Sin terminal grimpado 0,08 ... 1,5 mm?

grmp (AWG 28 ... 16)
Aislado con terminal 0,25 ...0,5 mm?2
grimpado (AWG 22 ... 20)

Instalacion eléctrica 5
Conexiones de control

Datos eléctricos

20..30VDC, 0,5A (max. 1 A)
a 24V de corriente de conexion:
max. 2 A durante 50 ms

24V DC, 0,7 A(max. 1,4 A)
Resistente a cortocircuitos

LOW:

-3..+5V;

-3..+1,5mA

HIGH:

+15..+30V;

+2..+15 mA

Corriente de entrada a 24 V DC:
8 mA por entrada

configurable mediante regleta de puente X3:
-10...+10 V, max. 2 mA

-20...+20 mA

Resolucién: 11 bits + signo

23..30VDC

max. 1,5 A

jConfigurar voltaje del freno de tal manera que
el voltaje permitido en el freno no sea superado
o se quede por debajo —ya que se generaria un

error o el freno resultaria dainado!

L[eq

Par de apriete Longitud de

aislamiento

5 mm en conexion

atornillada
0,22 ...0,25 Nm

(1.95...2.2 Ib-in) 9 mm en conexién por

fuerza de resorte

Recomendamos utilizar cables de control con una seccidén de cable de 0,25 mm?2.

EDBCSXM064 ES 9.0
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5 Instalacion eléctrica
Conexiones de control
Entradas y salidas digitales

53.1 Entradas y salidas digitales

jAlto!

Si se conecta carga inductiva en X6/DO1 se debera prever un elemento
reductor de chispas con una funcion de limitacion de max. 50 V + 0 %.

GNDext

%

1.5A

ECSXA014

Fig.5-9 Entradas y salidas digitales en X6

A Terminacién de malla HF mediante conexidon de gran superficie a tierra de funcion (véase
instrucciones de montaje de la sujecion de malla ECSZS000X0B)

Asignacion de bornes
La asignacién de bornes de la entrada digital X6/DI1 se configura a través del codigo C4011

([I29).

Regleta de conectores X6

Borne Funcién Nivel Reaccion
X6/DI1 C4011=0: LOW El accionamiento es frenado dentro del tiempo configurado
Paro rapido (QSP) en C0105 hasta parar.
HIGH El motor sigue a la consigna predeterminada.
C4011=2: LOW Sin Sync
Fuente Sync HIGH Sync activa
X6/DI2 Interruptor de homing/  LOW Sin reaccion
Sensor Touch Probe HIGH Activacién del interruptor de homing/sensor Touch-Probe
(activo en los flancos, respectivamente)
X6/DI3 Final de carrera de LOw El convertidor avisa al control de la activacion del final de
hardware positivo carrera de hardware positivo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.
HIGH Sin reaccién
X6/Dl4 Final de carrera de LOW El convertidor avisa al control de la activacién del final de
hardware negativo carrera de hardware negativo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.
HIGH Sin reaccién
X6/DO1  Conmutacién entre el Low X6/DI2 = interruptor de homing
interruptor de homing y HIGH X6/DI2 = Sensor Touch-Probe
el sensor Touch-Probe en
X6/DI2 Nota: Sdlo se realiza una conmutacién con los modos de

homing 6y 7 (LA [I37).
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Instalacion eléctrica 5
Conexiones de control
Entrada analégica

Entrada analégica

82k5

ECSXA015

Fig.5-10 Entrada analégica en X6

A Terminacién de malla HF mediante conexidon de gran superficie a tierra de funcién (véase
instrucciones de montaje de la sujecién de malla ECSZS000X0B)

Configuracion entrada analégica

» Configure a través de C0034 si la entrada se ha de utilizar para un voltaje master
(+10 V) o para una corriente master (+4 ... 20 mA 0 £20 mA).

» Configurar regleta de puentes X3 segun la configuracion en C0034:

jAlto!

iNo conectar puente en los pins 3-4! Asi no es posible inicializar el médulo de

eje.
Regleta de puentes Configuracion Rango de medicion
5[c o6 5.6 abierto CO(|)\13'4 =| Oigoltajforr\\/aster)
e Nivel:-10 ...+
3o =]4 Puentzegrg%ﬁ;ﬁ;glon de e Resolucion: 5 mV (11 bits + signo)
1| oo 2 P e Normalizacién: +10 V =+16384 = +100 %
C0034 = 1 (corriente master)
e Nivel: +4 ... +20 mA
® Resolucion: 20 pA (10 bits in signo)
5 cmal 6 e Normalizacién:
3o olg +4mA=0=0%
; ) 5-6 cerrado +20 mA =16384 =100 %
o o

C0034 = 2 (corriente master)

e Nivel:-20 ... +20 mA

® Resolucion: 20 pA (10 Bit + signo)

e Normalizacién: £20 mA=+16384=+100 %

EDBCSXMO064 ES 9.0 l-enze 63



533

5.3.3.1

64

Instalacion eléctrica
Conexiones de control
Par desconectado de forma segura

Par desconectado de forma segura

Los médulos de eje soportan la funcion de seguridad ”Par desconectado de forma segura”
(antes ”Paro seguro”), "Proteccidn contra rearranque inesperado”, segun los requisitos de
la categoria de control 3 de la norma EN ISO 13849. Para ello los médulos de eje estan
equipados con dos vias de seguridad independientes. La categoria de control 3 se alcanza,
cuando la sefial de salida en X6/SO se comprueba ademas adicionalmente.

Realizacién

La conexion ”"Par desconectado de forma segura” esta ejecutada en el médulo de eje
mediante optoacopladores. Los optoacopladores separan las siguientes areas
galvanicamente ente ellas:
» las entradasy salidas digitales:

— Entrada X6/SI1 (habilitacion/inhibicién del convertidor)

— Entrada X6/512 (habilitacién/inhibicién de impulsos)

— Salida de freno X6/B+, B-

—Salida X6/SO ("Par desconectado de forma segura” activo/inactivo)

la conexidn para el control interno

el nivel de amplificacién de potencia

(O @ I ©)
s B vt e kd
| %] o) R
iy | L At
T R g i I
0 "]
ool ; . 83K
5] | z | | &K
= | |
I I
pas || i
b (S |
501 | : .
- ] |
I I
ECSXA100
Fig.5-11 Realizacién de la funcién "Par desconectado de forma segura”
Rango 1: Entradas y salidas
Rango 2: Conexion para el control interno
Rango 3: Amplificador de potencia

iAlto!

Al cablear los circuitos de conmutacion del ”Par desconectado de forma
segura” en X6, utilizar terminales grimpados aislados.

I"
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Conexiones de control
Par desconectado de forma segura

5.3.3.2 Descripcion del funcionamiento

El estado "Par desconectado de forma segura” se puede inducir en cualquier momento a
través de los bornes de entrada X6/SI1 (habilitacién/inhibicion del convertidor) y X6/SI2
(habilitacién/ inhibicién de impulsos). Para ello tiene que haber un nivel LOW en ambos
bornes:

» X6/SI1 =LOW (convertidor inhibido):
El ondulador es inhibido a través del sistema de microcontroladores.
» X6/SI2 = LOW (impulsos inhibidos):
El voltaje de alimentacidn de los optoacopladores de los drivers de |a fuente de red se

desconecta, es decir que el ondulador ya no puede ser habilitado ni controlado por el
sistema de microcontroladores.

La sefial de entrada en X6/SI2 en el hardware es conducida adicionalmente al sistema
de microcontroladores y es evaluada por el control de estado. Para un procesamiento
externo se emite para el estado "Par desconectado de forma segura activo” en la salida
digital X6/SO un nivel HIGH.

De esta forma el control del ondulador es impedido mediante dos métodos distintos,
independientes. Asi se asegura que el motor no arranque inesperadamente.
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Conexiones de control
Par desconectado de forma segura

Indicaciones importantes

Instalacion/puesta en marcha

>

Sélo personal cualificado tiene permitido instalar la funcién "Par desconectado de
forma segura” y ponerla en marcha.

Todos los componentes de control (interruptores, relés, PLC, ...) y el armario eléctrico
tienen que cumplir las exigencias de la EN ISO 13849. Entre ellos se encuentran,
entre otros:

— Interruptores, relés con proteccion IP54.
— Armario eléctrico con proteccion IP54.
— Extraer todos los demas requisitos de la norma EN 1SO 13849.

El cableado con terminales grimpados aislados es indispensable.

Es indispensable que todos los cables relevantes para la seguridad (p.e. cables de
control para el relé de seguridad, contacto de realimentacion) sean cableados de
forma protegida, por ejemplo en un canal de cables. Es muy importante asegurar
que se quedan totalmente excluidos los cortocircuitos entre los distintos cables.

Consulte mas medidas en la norma EN ISO 13849.

Si en el "Par desconectado de forma segura” se ha de contar con efectos de fuerza
del exterior (p.e. un descenso brusco de ejes colgando), se deberan tomar medidas
adicionales (p.e. frenos mecanicos).

A jPeligro!

Con la funcion ”Par desconectado de forma segura” no es posible realizar un
"”Paro de emergencia” sin medidas adicionales!

Entre motor y mddulo de eje no hay una separacion galvanica, ni un
"interruptor de servicio” o "interruptor de reparacion”.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccién o dano de la maquina/del accionamiento
Medidas de proteccion:

» Para un "Paro de emergencia” es necesaria la separacion galvanica de la via
de cables hacia el motor, p.e. a través de un contactor de red central con
desconexion de emergencia.

Durante el funcionamiento

>

Tras la instalacidn, el usuario tiene que comprobar el funcionamiento de la conexion
”Par desconectado de forma segura”.

La comprobacién del funcionamiento se debera repetir regularmente a mas tardar
después de un ano.
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5.3.3.4

Datos técnicos

Asignacion de bornes

Regleta de bornes X6

Borne
X6/S24

X6/S0

X6/SI1

X6/512

Funcién

Alimentacién de bajo voltaje

Salida realimentacion "Par
desconectado de forma
segura”

Entrada 1
(habilitacién/inhibicion de
convertidor)

Entrada 2
(habilitacién/inhibicion de
impulsos)

Nivel

LOW

HIGH

LOW

HIGH

LOW

HIGH

Instalacion eléctrica 5
Conexiones de control
Par desconectado de forma segura

Durante el funcionamiento

"Para desconectado de
forma segura” activo

Convertidor inhibido
Convertidor habilitado

Impulsos para fuente de
potencia inhibido

Impulsos para fuente de
potencia habilitados

Secciones de cable y pares de apriete de tornillos

Tipode cable  Terminal grimpado
aislado con terminal
rimpado
flexible grimp

EDBCSXM064 ES 9.0

sin terminal grimpado

Seccion de

0,25..1,5
(AWG 22

Datos eléctricos

18...30V DC

0,7A

24V DC

0,7 A (max. 1,4 A)
Resistente a cortocircuitos

Nivel LOW:

-3..+5V

-3...+1,5mA

Nivel HIGH:

+15..+30V

+2 ... +15 mA

Corriente de entrada a 24 V
DC:

8 mA por entrada

cable Par de apriete Longitud de
aislamiento
5 mm en conexion
mm?2 0,22 ...0,25 Nm atornillada
.. 16) (1.95...2.2 Ib-in) 9 mm en conexion con

fuerza de resorte

No esta permitido al utilizar la funcién "Par desconectado de forma

Lenze

segura”.
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Par desconectado de forma segura

Cableado minimo

Para alcanzar la categoria de control 3, la sefal en X6/SO se ha de comprobar
adicionalmente para determinar si es correcta. Para ello se necesita un cableado externo.
El cableado externo se debera adaptar a los conceptos de seguridad existentes, ademas de
comprobar la secuencia correcta.

@ jSugerencia!
Un ejemplo del cableado con un dispositivo electrénico de conmutacion de
seguridad para la categoria 3 se describe en [ [72.

”Par desconectado de forma segura” con interruptores multicontacto

El ejemplo de conmutacion muestra el cableado minimo externo del médulo de eje con
interruptores multicontacto para un motor con freno.

24VDC

H1(X)

GND
ECSXA101

Fig.5-12 Cableado externo minimo con interruptores multicontacto

jAlto!

Observe la reaccion del accionamiento, al activar la habilitacion de convertidor
y/o la habilitacién de impulsos (X6/SI1 o SI2 = nivel HIGH):

» El freno del motor cierra inmediatamente. De esta forma puede generarse
gran desgaste en el freno de parada del motor (véase hoja de datos del
freno).

» Si esta activada la monitorizacion de frenos (C0602 = 0), se activa TRIP
"Rell”. Antes de la nueva puesta en marcha se ha de resetear el TRIP.
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Condiciones para el cableado externo con interruptores multicontacto:

>

EDBCSXM064 ES 9.0

Los interruptores S1y S2 deben tener por lo menos tres contactos:

— Por lo menos un contacto NCy dos NO, todos ellos controlados de forma
eléctricamente independiente y forzada.

—Ninguno de los contactos debe estar puenteado.

Los interruptores S1y S2 tienen que estar mecanicamente separados para eliminar
la posibilidad de que al activarlos todos los contactos se activen al mismo tiempo.

Los contactos NO de S1y S2 sélo se pueden cerrar después de que los contactos NC
estén abiertos. Se ha de eliminar la posibilidad de activaciéon simultanea de los
contactos NOy NC.

Dimensione S1y S2 para un voltaje de 24V DC. Si en el entorno eléctrico aparece un
voltaje superior, los interruptores deberan tener un voltaje de aislamiento. Este
voltaje de aislamiento debera corresponder por lo menos al voltaje mas alto que
puede aparecer en caso de fallo.

Asegurar la existencia de dos canales en la categoria de control 3:

— En cada desconexion (incluso de un canal) a través de los contactos 13/14 de los
interruptores S1y S2 se interrumpe la alimentacion del freno, de forma que el
freno se cierra. Ademas, la aplicacion debe desconectar al relé interno del freno.

— La alimentacion de la salida (X6/524) a través de los contactos NC 11/12 de los
interruptores S1y S2 se conecta cuando el convertidor haya sido desconectado en
dos canales. De esta forma se evita que en caso de cortocircuito del transistor
interno la salida X6/SO emita un nivel HIGH, mientras que el accionamiento no
esté desconectado por dos canales.

Los contactos de conmutacidn tienen que soportar la corriente maxima de la
alimentacion de 24 V DC.

Todos los componentes de control (interruptores, relés, PLC, ...) y el armario eléctrico
tienen que cumplir las exigencias de la EN ISO 13849. Entre ellos se encuentran,
entre otros:

— Interruptores, relés con proteccion IP54.
— Armario eléctrico con proteccion IP54.
— Extraer todos los demas requisitos de la norma EN ISO 13849.

El cableado con terminales grimpados es indispensable.

Es indispensable que todos los cables relevantes para la seguridad (p.e. cables de
control para el relé de seguridad, contacto de realimentacion) sean cableados de
forma protegida, por ejemplo en un canal de cables. Es muy importante asegurar
que se quedan totalmente excluidos los cortocircuitos entre los distintos cables.

Consulte mas medidas en la norma EN ISO 13849.
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”Par desconectado de forma segura” con PLC de seguridad

La ejecucion "Par desconectado de forma segura” con PLC de seguridad tiene que
garantizar la funcion de los interruptores multicontactos. Se deberan cumplir las
siguientes condiciones:

>

>

Los contactos NO se cierran después de que los contactos NC estén abiertos.

Desconexion segura de la alimentacion de voltaje para el freno en nivel LOW en
X6/SI1y/o nivel LOW en X6/SI2.

Desconexion segura de la alimentacién de voltaje para la salida X6/SO en nivel HIGH
X6/S11 y/o nivel HIGH en X6/SI2.

Procesamiento seguro de la sefial de salida en X6/SO para conceptos de seguridad
superiores.
El PLC debe estar programado de forma que

—se compruebe la plausibilidad de los estados de entrada y los estados de salida de
la salida X6/SO con la siguiente tabla de verdad.

—lainstalacion completa pase inmediatamente a un estado seguro cuando la
prueba de plausibilidad resulte en un estado no permitido.

Estados de la funcion "Par desconectado de forma segura” en el médulo de eje

o Nivel resultante en Nivel no permitido en
Nivel en el borne de entrada . R
Borne de salida Borne de salida
X6/SI1 X6/SI12 X6/SO X6/SO
LOW Low HIGH LOW
LOW HIGH LOW
HIGH LOW LOW HIGH
HIGH HIGH LOW

>

Todos los componentes de control (interruptores, relés, PLC, ...) y el armario eléctrico
tienen que cumplir las exigencias de la EN ISO 13849. Entre ellos se encuentran,
entre otros:

— Interruptores, relés con proteccion IP54.
— Armario eléctrico con proteccion IP54.
— Extraer todos los demas requisitos de la norma EN ISO 13849.

El cableado con terminales grimpados es indispensable.

Es indispensable que todos los cables relevantes para la seguridad (p.e. cables de
control para el relé de seguridad, contacto de realimentacion) sean cableados de
forma protegida, por ejemplo en un canal de cables. Es muy importante asegurar
que se quedan totalmente excluidos los cortocircuitos entre los distintos cables.

Consulte mas medidas en la norma EN ISO 13849.
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5.3.3.6 Comprobacion del funcionamiento

» Después de la instalacion, el usuario debe comprobar el funcionamiento de la
conexion "Par desconectado de forma segura”.

» La comprobacion del funcionamiento se debera repetir regularmente, con intervalos
minimos de un ano.

jAlto!

iSi la comprobacion de funcionamiento conlleva estados no permitidos en los
bornes, queda prohibida la puesta en marcha!

Instrucciones para la comprobacion

» Compruebe que la conexion funcione correctamente.

» Compruebe directamente en los bornes, si la funcion “Para desconectado de forma
segura” funciona sin problemas en el médulo de eje:

Estados de la funcion "Par desconectado de forma segura” en el médulo de eje

- Nivel resultante en Nivel no permitido en
Nivel en borne de entrada . A
Borne de salida Borne de salida

X6/SI1 X6/SI12 X6/SO X6/S0

LOwW Low HIGH LOW

LOwW HIGH LOW

HIGH Low LOW HIGH

HIGH HIGH LOW
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Conexiones de control
Par desconectado de forma segura

Ejemplo: Cableado con dispositivo de seguridad electrénico para la categoria 3

ST%O
i
24VDC i T2 24VDC

Y 1 [z ozl b T T "

I | 774195 X6
vaz | | T Dils24 sojpo
1 ' —
a1 " DI3SP
LAl 1 %)
Siemens 3TK2842 I L B+
I ECSxS/PIMIA
s, | [ DS 4
11 x25
- : ‘_l_l ] Difsiz B1
N | T ||| GND Eza
Y34 I Filz
TP
I 774195 Fiie
Start ! 774185
2
ECSXA102
Fig.5-13 Ejemplo: Cableado con dispositivo de seguridad "Siemens 3TK2842”

>

>

Tl Teclade pruebal
T2 Tecla de prueba 2

A solicitud de la funcion de seguridad segun la categoria de parada 1 de la norma
EN 60204 el motor es detenido.

El tiempo de retardo del dispositivo de seguridad y el tiempo para el paro rapido se
han de adaptar al tiempo de cierre del freno.

La combinacion diodos/condensador impide que los impulsos de prueba del
dispositivo de seguridad impidan el sincronismo del motor ya que en caso contrario
no se podria evitar un bloqueo momentaneo del convertidor. Se puede adquirir
como equipo completo de la empresa Pilz (nim. de ref. Pilz: 774195).

Prueba manual de los canales de desconexién

>
| 2

Los canales de desconexidn se han de comprobar uno después de otro.

Al pulsar cada tecla de prueba (T1, T2) el motor ha de funcionar inmediatamente
libre de pary el freno se ha de cerrar.

Si el dispositivo de seguridad esta desconectado o si se pulsan ambas teclas
simultaneamente, la respuesta debe indicar "STO”. Esta respuesta no es segura y
solamente sirve de informacion al operador, para indicar que se puede volver a
conectar.

Si el estado actual es distinto al que se describe aqui, desconecte el accionamiento
inmediatamente. Elimine el fallo antes de conectarlo nuevamente.

Lenze
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Interface de automatizacion (AIF)

5.4 Interface de automatizacion (AIF)

En el interface de automatizacion (X1) se puede conectar el Keypad XT o un médulo de
comunicacion. La conexion y extraccion también es posible durante el funcionamiento.

» El keypad XT se utiliza para la introduccion y visualizacién de parametros y cédigos.

» Através de médulos de comunicacion se pueden interconectar los médulos de
alimentacion y eje del servosistema ECS con el sistema master (PLC o PC).

Se pueden realizar las siguientes combinaciones:

Médulo de operacion/comunicacion Tipo/referencia Posibilidad de utilizarlo con
ECSxE ECSxS/P/M/A
Keypad XT EMZ9371BC v v
Terminal manual (keypad XT con Handheld) E82ZBBXC v v
LECOM-A (RS232) EMF21021B-V004 4 v
LECOM-B (RS485) EMF21021B-V002 v v
LECOM-A/B (R$232/485) EMF21021B-V001 v v
LECOM-LI (fibra 6ptica) EMF21021B-V003 4 4
LON EMF21411B - v
INTERBUS EMF2113IB - v
PROFIBUS-DP EMF2133IB - v
CANopen/DeviceNet EMF2178IB, EMF2179IB - 4
EtherCAT EMF2192IB v v

° .

1| jAviso!

La transmision de datos de proceso sé6lo es posible con el médulo de
comunicaciones EMF2192IB (EtherCAT).

Para la sincronizacion de los datos de proceso debe conectarse el borne Sync
del médulo de comunicaciones EMF2192IB con la entrada digital X6/DI1 del
madulo de eje ECSxM.

Con los demas modulos de comunicaciones solo es posible leer y escribir datos
de servicio.

Para mas informacion ...

sobre el cableado y el uso de médulos de comunicacién, consulte las
instrucciones de montaje y los manuales de comunicacion correspondientes.
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5.5 Conexionado MotionBus/Systembus (CAN)

Principio de cableado de las redes de bus CAN

Los siguientes dos esquemas de principios muestran interconexiones de accionamientos
con concepto de valor master diferente:

» EnlaFig.5-14 |a funcion del master es asumida por un control superior, p.e. ETC.

» EnlaFig.5-15 se permite que la funcion del master sea asumida por un convertidor
determinado como master.

En ambos esquemas la transmision del valor master se realiza a través del
MotionBus (CAN).

El Systembus (CAN) sirve para el diagnéstico y/o la parametrizacion de los accionamientos.

M PC HMI
I MB
SB
X4 X14 X4 X14 X4 X14
S S S ° ° ° °
ECS_COB006
Fig.5-14 MotionBus (CAN) con control superior
PC HMI
MB
SB
X4 X14 X4 X14 X4 X14
M S S ° ° ° °
ECS_COB007
Fig.5-15 MotionBus (CAN) con convertidor como master

74

MB
SB
M

S

PC
HMI

MotionBus (CAN), conexidn a regleta de pins X4

Systembus (CAN), conexion a regleta de pins X14

Master

Slave

PC con software de parametrizacion y operacion de Lenze (GDC, GDL, GDO)
HMI / unidad de operacion
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Conexionado MotionBus/Systembus (CAN)

CAH

CAL

CAG
Fig.5-16 Conexiones de bus en el convertidor

Asignacion de las regletas de conectores

X4 (CAN) X14 (CAN-AUX) Descripcion

CH CAH CAN-HIGH

CL CAL CAN-LOW

CG CAG Potencial de referencia

Especificaciones del cable de transmision
Recomendamos utilizar cables CAN segun I1SO 11898-2:

Cales CAN segtin ISO 11898-2
Tipo de cable Trenzado a pares con blindaje
Impedancia 120Q(95..140 Q)
Resistencia del cable
Longitud del cable <300 m <70 mQ/m
Longitud del cable <1000 m <40 mQ/m
Tiempo de procesamiento de senal <5ns/m

EDBCSXM064 ES 9.0 mnze
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Lenze

Control superior, p. e. IPC EL x7xx 0 ETC

Ejemplo: Cableado del MotionBus (CAN) a través del interface X4
Médulo de eje ECS

ECS
M
\"
Conecte una resistencia de terminacion de bus

ultimo nodo del MotionBus/Systembus (CAN

.,

Instalacion eléctrica

Conexionado MotionBus/Systembus (CAN)

Cableado del MotionBus (CAN)

Fig.5-17
°
1
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Conexionado MotionBus/Systembus (CAN)

Longitud del cable de bus

i jAviso!

Es indispensable respetar las longitudes de cable permitidas.

1. Compruebe el cumplimiento de la longitud total de cables indicada en Tab. 5-1.

A través de la velocidad de transmision se determina la longitud de cable total.

Velocidad de transmisién CAN Longitud max. de bus [m]
[kBit/s]

50 1500

125 630

250 290

500 120

1000 25

Tab. 5-1 Longitud de cable total

2. Compruebe el cumplimiento de la longitud de segmento de cable indicada en la
Tab. 5-2.

La longitud de segmento de cable es determinada a través de la seccion de cable utilizada
y el nimero de dispositivos conectados. Sin repetidor, la longitud de segmento de cable es
igual a la longitud de cable total.

Numero de Seccion de cable
R 0,25 mm? 0,5 mm? 0,75 mm2 1,0 mm?
2 240 m 430 m 650 m 940 m
230 m 420 m 640 m 920 m
10 230 m 410 m 620 m 900 m
20 210 m 390m 580m 850 m
32 200 m 360 m 550 m 800 m
63 170 m 310 m 470 m 690 m

Tab. 5-2 Longitud de segmento de cable

3. Compare los dos valores determinados.

Si el valor de la Tab. 5-2 es menor a la longitud de cable total necesaria de la Tab. 5-1, se
deberan utilizar repetidores. Los repetidores dividen la longitud de cable total en
segmentos.

@ Observe ...

la informacion sobre el uso de repetidores en el Manual de comunicaciones
CAN.
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Cablear sistemas de realimentacion

Se pueden conectar diversos sistemas de realimentacion al médulo de eje:
» Resolver en X7 (LA[79)

» Encoder en X8 (LA [80)
— Encoder incremental con nivel TTL de 5V, RS-422
— Encoder SinCos con canal cero sin Hiperface, nivel de sefial 1 Vss

— Encoder de valores absolutos SinCos (monovuelta/multivuelta) con comunicacién
de serie (interface Hiperface®), voltaje de alimentacion 5 ... 8 V

] .
1| jAviso!
Si no se ha asegurado una "separacion segura” segin EN 61140 entre el cable
del encoder y el cable del motor en el lado instalacion en toda la longitud de
cables (p.e. mediante barras de separacién en el canal de cables o cadenas de
arrastre separadas), el cable del encoder debe tener una resistencia al
aislamiento de 300 V. Los cables de encoder de Lenze cumplen con este
requisito.
» Recomendamos utilizar para el cableado los cables de encoder de Lenze.
» Al utilizar cables autoconfeccionados

—solo utilice cables con conductores trenzados a pares y apantallados.

— Observar instrucciones para el cableado/confeccién en las siguientes

paginas.
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Cablear sistemas de realimentacion
Conexion resolver

5.6.1 Conexion resolver

] o

1| jAviso!

» Para conectar un resolver utilice los cables de sistema preconfeccionados de
Lenze.

» Longitud de cable: max. 50 m

» Parametrice el codigo C0416 (amplitud de excitacion del resolver)
dependiendo de la longitud de cable y del resolver utilizado.
Controle el control del resolver con el cddigo C0414 (valores recomendados:
0,5 ...1,2; valorideal: 1,0).

» Antes de utilizar el resolver de otro fabricante, consulte con Lenze.

Conecte un resolver por medio del conector Sub-D de 9 polos X7.

Propiedades
» Resolver:U=10V,f=4kHz

» Tanto el resolver como el cable hacia el resolver son monitorizados contra rotura de
cable (mensaje de averia ”Sd2")

X7
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, i o
| | /‘\ mm’ |AWG
A +REF A 4]
b W REF Z 0.5 20 KX7
I 3 1 o : 6
P! +COS [ 4 | ° 0
| T ws | \‘ i
i - i 5 ‘ o o
I +SIN I T | 5 ° o
- o || B3 > 0.14| 26
; R1 (+KTY) I ? \‘
. R2 (KTY) | | —
Li s S 9
T uj
ECSXA022
Fig.5-18 Conexion resolver
Asignacion de la regleta de conectores X7: Sub-D 9 polos
Pin 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Seial +REF -REF GND +COS -COS +SIN -SIN R1 R2
(+KTY) (-KTY)
— 0,5 mm? 0,14 mm?2
(AWG 20) (AWG 26)
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Conexion encoder

A jPeligro!

En sistemas operativos hasta la versién 7.0 (incluida):

iEs posible que el accionamiento realice movimientos descontrolados al
utilizar encoders de valores absolutos!

Si durante el funcionamiento se separa un encoder de valores absolutos del
moddulo de eje, aparecera el fallo OH3-TRIP. Si el encoder de valores absolutos
se vuelve a conectar a X8y se ejecuta un TRIP-RESET, el accionamiento podria
arrancar de forma descontrolada a alta velocidad y alto par. No se genera,
como seria de esperar, un Sd8-TRIP.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccién o dano de la maquina/del accionamiento
Medidas de proteccion:

» Si durante la puesta en marcha, al utilizar un encoder de valores absolutos
aparece un fallo (Trip), compruebe el historial C0168. Si en segundo o tercer
lugar aparece un Sd8-TRIP, es obligatorio ejecutar una reinicializacion. Para
ello desconecte y conecte nuevamente la alimentacion de 24V de la
electrénica de control.

A través del conector Sub D de 9 polos X8 es posible conectar los siguientes encoders:

» Encoder incremental (encoder TTL)
— con dos senales complementarias de 5V desplazadas eléctricamente en 90°
(RS-422).
—Si se desea se puede conectar el canal cero.
» Encoder SinCos
—con voltaje de alimentacion (5 ... 8 V).
— con comunicacién de serie (monovuelta o multivuelta; el tiempo de inicializacién
del médulo de eje se amplia a aprox. 2 s).
El encoder recibe el voltaje de alimentacion del convertidor.

Con C0421 se configura la alimentacion de voltaje Vcc (5 ... 8 V), para, dado el caso,
compensar la caida de voltaje [AU] en el cable de encoder:

AU = 2 - L [m]-R/m[Q/m] - I [A]

AU Caida de voltaje en el cable de encoder [V]

L Longitud de cable [m]

R/m Resistencia 6hmica por metro de longitud de cable [Q3/m]
Ig Corriente del encoder [A]

jAlto!

Observe el voltaje de alimentacion permitido del encoder utilizado. jUna
configuracion demasiado alta en C0421 podria destruir el encoder!
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Encoder de valores incrementales (encoder TTL)

Caracteristicas

Frecuencia de entrada/salida: 0...200 kHz (1)
Consumo de corriente: 6 mA por canal
Corriente en la salida V¢ (X8/pin 4): max. 200 mA
77777 :7777 <50m4>‘777777 5( o
i L‘ gl‘ /"'\X8 Z Z
! ) R Y — 0 ©
! | B
I L L o1 ! 1lo©
* JJ X il o)
| = Al i,
| > b vl |iEA
- = H4|] |©
| enol! [ fa L L
— z3 =1 A LI L[
Tj X 22 e |
Iy Hy [ e 1
KTY = VR I
X N L B
== R1 (+KTY) iyl
r i’ e |z 1
! rReekiL | LT |z L]
1] 1] \\ ]

Fig.5-19

-
~

’
\

Conexién encoder de valores incrementales con nivel TTL (RS-422)

@ Senales con giro a la derecha
/~ Conductores trenzados a pares

Asignacion de los conectores en la regleta X8: Sub-D 9 polos

Pin
Senal

-

EDBCSXM064 ES 9.0

1 2 3 4 5 6
B A A Ve GND z
(R1/+KTY)
0,14 mm?2 1 mm?2
(AWG 26) (AWG 18)

Lenze

ECSXA026
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Encoder SinCos y encoder de valores absolutos SinCos con Hiperface

Caracteristicas

Frecuencia de entrada/salida: 0...200 kHz ()
Resistencia interna (R;): 221 Q
Voltaje de offset para sefales SIN, COS, Z: 2,5V

» Elvoltaje diferencial entre el canal de la senal y el canal de referencia no debe ser
superioralV+10 %.

» La conexion dispone de monitorizacion contra rotura de cable (mensaje de fallo

"Sd 8”)

» En el caso de encoders con indicacidn de canal seno, seno y coseno, coseno:
— Asignar seno a RefSIN.
— Asignar coseno a RefCOS.

» Enencoders de valores absolutos SinCos con Hiperface se dispone de un interface de
serie (RS-485) en lugar del canal cero (canal ).

Fig.5-20

Pin
Senal

j——

« <50m s 5( o
T ! FTTT ! o o9
! A RefsiN & o X8 | ° ¢
! 1 R — o ©
I J 1 SIN : 1 : iloo)e
4 J I RefCOS iyt
T T X 1
‘D ! cos ! \T Lo
(e = i
T ™ 14
\\ > i} GND il =1 25V RefSIN
j xx z T i 6| i oV I—>
L zif| L7
KTY x R1 (+KTY)'X ;?1 cos
i[ R2 (KTY) 1‘1 4:? j 25V G5y Refcos
- vl —2
ECSXA023
Conexién del encoder SinCos
@ Senales con giro a la derecha
/~ Conductores trenzados a pares
Asignacion de los conectores en la regleta X8: Sub-D 9 polos
1 2 3 4 5 6 7 8 9
SIN RefCOS COoS Vce GND Zo Zo R1 RefSIN
(cos) (R2/-KTY) =~ -RS458  +RS485  (+KTY) (sin)
0,14 mm?2 1 mm?2 0,14 mm?2
(AWG 26) (AWG 18) (AWG 26)
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Antes de empezar

6 Puesta en marcha

6.1 Antes de empezar

i jAviso!

» En la descripcion de los pasos para la puesta en marcha se presupone el uso
de un motor Lenze. Para indicaciones en relacién con el uso de otros motores
véase [ [I64.

» Las indicaciones estan basadas en la operacion con el programa de
parametrizacion y operacion "Global Drive Control” (GDC) de Lenze. Los
datos sobre parametros se realizan en modo online, es decir que el GDC
puede acceder directamente a los cédigos del moédulo de eje.

Antes de encender el sistema de accionamiento por primera vez, compruebe que el
cableado esté completo, y que no hayan cortocircuitos ni contactos a tierra:

|

EDBCSXMO064 ES 9.0

Conexion de potencia:

—Polarizacion de la alimentacion del voltaje del bus DC a través de los bornes +UG,
-UG

Conexién del motor:
— Conexion con fases correctas al motor (direccion de giro)

Cableado "Par desconectado de forma segura” (antes "Paro seguro”)
Sistema de realimentacion

Bornes de control:
— Cableado adaptado a la asignacion de senales de los bornes de control.
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Pasos para la puesta en marcha (vista general)

Pasos para la puesta en marcha (vista general)

Inicio

Realizar configuraciones basicas

(@E3

Configurar homing

@rE2)

Optimizar comportamiento de
accionamiento

(I

e Guardar parametros en el
accionamiento con C0003 = 1.

e Guardar conjunto de parametros
con el GDC en archivo de
conjunto de parametros.

Fin

Lenze
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Pasos para la puesta en marcha (vista general)
Realizar configuraciones basicas con GDC

6.2.1 Realizar configuraciones basicas con GDC

i jAviso!

iMantenga la secuencia indicada para los pasos de la puesta en marcha!

Configuracion

Requisitos

1. Conectar alimentacion de
bajo voltaje.

2. Conectar PC/Laptop (con el
programa de parametrizacién
GDC instalado) al convertidor.

3. Arrancar GDCy seleccionar
equipo por configurar.

4. Cargar la configuracién de
Lenze.

5. Configurar parametros de
comunicacion.

6. Configurar datos de red.

7. Introducir datos del motor.

8. Configurar freno de parada.

EDBCSXMO064 ES 9.0

Descripcion breve

® Lared estd desconectada. (LED verde apagado, LED rojo
parpadea)
e Lainhibicién de convertidor estd activa.
— Enel GDC, pulsar la tecla <F9>.
— X6/SI1 0 X6/SI2 tiene que estar abierto (LOW).
— Bit de control 9=1

Conexién a X14 (Systembus (CAN)) con adaptador
PC-Systembus EMF2177IB.

Seleccionar equipo:

Cambiar a modo online a través de la barra de herramientas
GDC con la tecla <F4> y seleccionar "Buscar accionamientos”
con la tecla <F2>.

= El accionamiento es identificado y se abre el mendi de
parametros.

® No es necesario en la primera puesta en marcha del
médulo de eje.

® Soélo se recomienda cuando la configuracién de Lenze no
esta clara.

Predeterminacion de consigna a través de CAN

® Direccion de nodo CAN (por medio de interruptor DIP o
C0350/C2450)

e Velocidad de transmision (por medio de interruptor DIP o
C0351/C2451)

® (0356 (tiempo de boot-up/ciclo de CAN)

e (1120 =1 (conexi6én Sync a través de MotionBus (CAN))

e (1121 (ciclo de sincronizacién [en ms])

Predeterminacion de consigna a través de EtherCAT

(EMF2192IB)

® (1120 =2 (sincronizacion a través del borne X6/DI1)

e (1121 (ciclo de sincronizacién [en ms])

e Elciclo de sincronizacién configurado bajo C1121 tiene que
estar configurado igual que el ciclo de envio de los
telegramas CAN Sync.

Configurar en el menu de pardmetros del GDC, en Puesta en

marcha rapida = Red los siguientes codigos:

e (0173 (umbrales de voltaje)

® C0175 (funcion del relé de carga)

— Si se trabaja con un médulo de alimentacién ECSxE
configurar C0175 = 3.

Motores Lenze:

Utilice el asistente de motor del GDC.

Motores de otros fabricantes:

Configurar los c6digos en el menu de parametros del GDC, en

Motor/sistemas de realimentacion = Configuracion del

motor.

® No es necesario si no se dispone de freno de parada;
en caso contrario

e Configurar C0472/10 (umbral de velocidad) > 0 (p.e. 1 %)
para cerrar el freno de parada.

Lenze

Informacion
detallada

(O[T

Ayuda online
del GDC

e

Y VAE

(0207
(0209

Loy

2

L

(0 [T6A

L1 [I8
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Pasos para la puesta en marcha (vista general)
Realizar configuraciones basicas con GDC

Configuracion

9. Configurar sistema de
realimentacion.

10. Seleccionar interface de
control.

11. Configurar monitorizacién de
Toggle-Bit.

12. Introducir parametros de la
maquina.

13. A Configurar asignacién de
sefales de las entradas
digitales.

B Configurar polaridad de las
entradas y salidas
digitales.

14. Conectar red.

Descripcion breve

En los resolver de Lenze no son necesarias otras
configuraciones.

Configurar otros resolver y codificadores en el menu de
parametros del GDC, en Motor/sistemas de
realimentacion— Sistemas de realimentacion.

En el menu de parametros del GDC bajo Puesta en marcha

rapida = Control/modo de operacién configure C4010.

Configurar en el menu de pardmetros del GDC, en
Motion = Monitorizaciones Toggle-Bit los siguientes cédigos:

(3160 (reaccién ante error Toggle-Bit)
C3161 (limite de contador de errores de Toggle Bit)

Configurar en el menu de pardmetros del GDC, en Motion—
Parametros de la maquina los siguientes cédigos:

C0011 (velocidad max.)

€0105 (tiempo de deceleracién para parada rapida (QSP))
C0596 (velocidad max. de la instalacién)

C3030 (limite de aviso de error de seguimiento de fase)
C3031 (limite de error de seguimiento de fase FAIL-QSP)
(3032 (12 reaccion al alcanzar el limite de error de
seguimiento de fase)

(3033 (22 reaccion al alcanzar el limite de error de
seguimiento de fase)

En el menu de parametros del GDC bajo Puesta en marcha
rapida - Entradas/salidas digitales configure C4011:

C4011 = 0 si se controla a través del interface CAN X4
(MotionBus)

C4011 = 1 si se controla a través del interface AIF X1 (sélo
con EtherCAT)

En el menu de parametros del GDC bajo E/S de bornes -
Entradas digitales configure C0114/x (polaridad

X6/DI1 .. DI4).

En el menu de parametros del GDC bajo E/S de bornes -+
Salidas digitalesconfigure C0118/1 (polaridad X6/DO1).

EI LED verde parpadea y el LED rojo estd apagado:

— El convertidor esta listo para funcionar.

EI LED verde esta apagado y el LED rojo parpadea:

— jHay un fallo! Eliminar el fallo antes de seguir con la
puesta en marcha.

Informacion
detallada

([10g

LIy
I3

0z

LIy

(0[=Y

Con esto las configuraciones basicas han finalizado. A continuacion se han de realizar las
configuraciones para un homing (2 [87).

Lenze
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6.2.2 Configurar homing

Homing

Con un homing se realiza la determinacion de la posicion cero dentro del rango de
recorridofisicamente posible. Asi se establece la referencia de los sistemas de medicién
hacia la maquina.

o R}

S i R RN RS R R RS
: —_

HH\‘HHH\HEHH\HH‘HH\HH‘\HHHH [ITEEETT HHHH\‘HHHH\‘
-10 i 10 20 30 40 50 60
0-Position

ECSXA418

Fig.6-1 Homing (determinacién de la posicién cero)

La posicion cero (referencia) se puede realizar mediante un homing o mediante la
determinacion de una referencia:

|

EDBCSXMO064 ES 9.0

En el caso de un homing el accionamiento avanza de la forma previamente
determinada (HomingMode), para determinar de forma auténoma y reproducible
laposicion cero. El homing se realiza de preferencia con la funcion de homing
implementada en el ECS-Motion. Se pueden seleccionar modos de homing para las
mas diversas aplicaciones.

Como alternativa, el homing también se puede realizar a través de la funcionalidad
del control de movimiento superior, si se desea o si es necesario. E| ECS-Motion
funciona entonces en modo "Interpolated Position Mode” y es controlado a través
de consignas por el control superior hasta alcanzar la posicion de referencia. Al final
se ejecuta la funcion "Determinar referencia”. Durante la determinacion de
referencia la posicion actual se determina como posicion cero (referencia).
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La configuracion del homing que se describe en este capitulo presupone la siguiente
estructura de la instalacion:

Fig.6-2

CAN-AUX
x|14
. ECSxM...
X7 xe
X24 | DI1 | D||2| D||3 |D|I4 | |Do1|
|
o /‘
0 11
g ® © T
o '{-1_0 Ref| | TP %‘ oﬁ
- i M.

ECSXA500
Estructura basica de la instalacion

Médulo de eje ECSxM... con software de aplicacién "Motion”
Realimentacion de velocidad/posicion

Conexién de potencia motor

Conmutacién entre el interruptor de homingy el sensor Touch-Probe
(js6lo es necesario en los modos de homing 6 y 7! [ [T34)
Interruptor final de hardware negativo

Interruptor de homing

Sensor de Touch-Probe

Interruptor final de hardware positivo

Engranaje con transmisién i = Z2/71 (relacion del nimero de dientes o perimetros) 4 i = n1/n2
(relacién de revoluciones)

Servomotor

EER @M ©6 w R

=)
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Secuencia de ajuste

@ Observe ...

Puesta en marcha B
Pasos para la puesta en marcha (vista general)
Configurar homing

las instrucciones de seguridad y de uso para aplicaciones multieje en los
anexos y manuales correspondientes.

[

jAviso!

iMantenga la secuencia indicada para los pasos de la puesta en marcha!

Configuracion

1. Configurar parametros para
homing.

2. Guardar conjunto de
parametros.

3. C Seleccionar modo de
operacién "Homing”.

D Confirmar configuracién
del modo de operacién
"Homing”.

4. Habilitar el convertidor.

5. Iniciar homing.

Descripcion breve Informacion
detallada

Configurar en el menu de pardmetros del GDC, en Motion— [ [133
Homing los siguientes cédigos:
e (3010 (modo de homing)
® (3011 (offset hacia la posicion cero con avance del
accionamiento)
® (3012 (offset hacia la posicion cero sin avance del
accionamiento)
® (0935 (velocidad de avance para el homing)
® (0936 (tiempo de deceleracion (T;) del homing)

ConfigurarC0003 = 1.

El modo de operacién "Homing” es seleccionado A[T53
automaticamente por el control superior: C5000 = 6

En el menu de parametros del GDC, en Motion = Modo de

operacion también se puede configurar el modo de operacién

de forma manual.

Para que el accionamiento realice un homing, el médulo del
eje ECSxM en C5001 debe escribir el valor de C5000 (aqui
C5001 = 6).

Si no es asi, configure el modo de operaciéon manualmente
(paso 3 A).

o Elconvertidor sélo puede habilitarse a través de un mando (1 [I5§
superior.
o EILED verde se ilumina de forma continua, si
X6/SI1 = HIGH, X6/SI2 = HIGH y el convertidor ha sido
habilitado a través del control superior.
® EILED verde parpadea cuando X6/SI1 = HIGH y
X6/512 = HIGH (jno hay habilitacion del mando superior!)

El control superior pone la palabra de control Ctrl1.Bit12=1 [L[I2Q
(TRUE).

Observaciones:

e Para interrumpir el homing, resetee el Ctrl1.Bit12
nuevamente a "0” a través del control superior.

e El homing también se puede iniciar a través del programa
de parametrizacién y operacién GDC o el keypad, si el
interface ha sido conmutado a cédigos (C4010).

= El accionamiento llega a |a posicién de homing segtn la configuracién en C3010.

EDBCSXMO064 ES 9.0
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Configurar homing

Configuracion

6. A Seleccionar modo de
operacién "Interpolated
Position Mode”.

B Confirmar configuracién
del modo de operacién
"Interpolated Position
Mode”.

7. Iniciar avance segln consigna
predeterminada.

Descripcion breve Informacion
detallada
El modo de operacién "Interpolated Position Mode” es L I5g
seleccionado automaticamente por el control superior:

C5000=7

En el menu de parametros del GDC, en Motion—= Modo de
operacion también se puede configurar el modo de operacién
de forma manual.

Para que el accionamiento realice el avance segtn la
predeterminacion de la consigna, el médulo del eje ECSxM se
ha de escribir en C5001 el valor de C5000 (en este caso
C5001 = 7).

Sieste no es el caso, repita el paso 6 A.

El control superior pone la palabra de control Ctrl1.Bit12=1 [L[I2Q
(TRUE).

Aviso:
e Para interrumpir el homing, resetee el Ctrl1.Bit12
nuevamente a "0” a través del control superior.

Las configuraciones para el homing han concluido. Ahora se puede pasar a optimizar el
comportamiento de accionamiento (£ [I72).
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6.3 Cargar configuracion Lenze

] .

1| jAviso!

iSi se restea un modulo de eje con el software de aplicacién "Motion” a la
configuracion de Lenze, se perdera la configuracion adaptada previamente

(datos de red y del motor, configuracion del sistema de retorno, direcciones de
nodos CAN)!

En el GDC encontrara los parametros y codigos que deben ser configurados en el menu de
parametros, en Load / Store / PLC (Cargar / Guardar / PLC):

Parameter menu Code | | Test | Yalue Unit
e || Coo0z 000 Parameter save Done
N Diagnostic C2108 000 Run/Stop/Reset PLC program [FLC of ECS) Mo function
_ Shart setup C2104 000 Autostart PLC programm [of ECS) Mo PLC start with power on
_n Configuration user menue C4000 000 Global reset of PLC program Mo function
E Load / Store / FLE: CO002 000 |Parameter load | Load Lenze default
R oo
—n Contral/Control mode
] Mation
N Controller adjustment
N Motorffeedback systems Z
< ¥
ECSXA312
Fig.6-3 Pantalla GDC: Gestién de conjuntos de parametros

Secuencia de configuracion

1. Detener programa PLC: C2108 =2

2. Cargar configuracion Lenze: C0002 =0

3. Continuarcon3.103.2.
3.1 (es posible conectar la alimentacién de 24V):
A Desconectary conectar de nuevo la alimentacion de 24 V.
B Enchufar el teclado XT (EMZ9371BC) al interface AIF (X1).

3.2 (no es posible conectar la alimentacion de 24V):
A Enchufar el teclado XT (EMZ9371BC) al interface AIF (X1).
B Realizar reset de PLC: C2108 =3

Parametrizar las direcciones de nodos CAN a través de C0350 y C2450. (L1 [205)
Continuar con las configuraciones basicas desde el punto 5 de la tabla en LA [85.
Inicio automatico del programa PLC tras la conexion a red: C2104 = 1.

Arrancar programa PLC: C2108 = 1.

© N o U ok

Guardar conjunto de parametros: C0003 = 1.
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Configurar datos de red

En el GDC se encuentran los parametros y/o cédigos a configurar en el menu de
parametros, en Short setup (Puesta en marcha rapida) & Mains (Red):

Parameter menu Code | Test | Yalue Unit
—n - 1 fcoooz] 000 Parameter save Done
N Diagnostic CO173 000 Mains/DC-bus, voltage threshold LU, OU We-brake LU=COT74 OU=800-730
_E Shart setup COo174 000 [LU) DC-bus undervoltage threshold B0 Y
E Netz CO175 000 Current limitation [charge relay) ve [relay bypass resistor LU-dependent]
n Motar [Use mator data assistant] CO053| 000)DIS: Actual DC-bus voltage [MCTRL_nDCYalt_a) o)y
CO0ES| 000 DIS: 24 external supply voltage 0.0
Bl Brak
rake
n Feedback system
n Contral/Contral mode
2} Digital 140
n Controller adjustment 2
< ¥
ECSXA301
Fig.6-4 Vista GDC: Puesta en marcha rapida de los datos de red

Seleccionar funcion de la limitacion de corriente de carga

Los modulos ECS disponen de una limitacién de corriente de carga mediante resistencias
de cargay relé de carga. En la configuracion Lenze la limitacion de corriente de carga esta
activada (C0175 =1).

Al conectar a red, el relé de carga primero permanece abierto, de forma que la corriente de
carga del bus DC es limitada por las resistencias de carga. A partir de un determinado nivel
de voltaje, las resistencias de carga son puenteadas mediante la conexion (cierre) de los
contactos de los relés de carga.

jAlto!

» En caso de alimentacion de red a través de un médulo de alimentacién
ECSXE, se realiza una carga controlada de todo el bus DC a través de una
conexién de semiconductor (tiristor) en el médulo de alimentacién. Por ello,
configure para los mddulos de eje C0175 = 3 (limitacién de corriente de
carga inactiva, resistencia de carga puenteada).

Si la configuracion de Lenze se ha cargado a través de C0002, se debera
configurar nuevamente C0175 = 3.

» La conexion y desconexion ciclica del voltaje de red en el médulo de
alimentacion puede sobrecargar las limitaciones de corriente de carga de los
modulos de eje y destruirlos si esta activada (C0175 =1 0 C0175 = 2).

jPor ello, bajo estas condiciones de funcionamiento, con conexion a red
ciclica durante un periodo largo, deberan transcurrir por lo menos 3 minutos
entre dos procesos de conexion!

mnze EDBCSXMO064 ES 9.0



Puesta en marcha 6
Configurar datos de red
Configurar umbrales de voltaje

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0175 UG-Relais Fkt 1 Comportamiento del relé de (B8] op,|
carga con subvoltaje (LU) en el
DC bus
1 Standard Relé conecta dependiendo de LU.
2 One time Relé conecta al primer sobrepaso
de LU y permanece conectado.
3 Fixed On La limitacién de la corriente de
carga esta inactiva.
® Elrelé siempre esta
conectado, de esta forma las
resistencias de carga del
mddulo de eje estaran
puenteadas de forma
duradera.
e Configuracién para el
funcionamiento con médulo
de alimentacion ECSxE.
6.4.2 Configurar umbrales de voltaje
] .
1] jAviso!
jTodos los componentes de accionamiento con accionamientos
interconectados tienen que tener los mismos umbrales!
Eleccion Voltaje de red Unidad de Mensaje LU Mensaje OU
frenado (Subvoltaje) (Sobrevoltaje)
co173 Médulo de configurar resetear configurar resetear
alimentacion [v DC] [VDC] [VDC] [V DC]
[VAC]
0 230 si/no 130 275 400 390
1 400 si/no 285 430 800 790
2 400 ... 460 si/no 328 473 800 790
3 480 no 342 487 800 785
4 480 si 342 487 800 785
10 230 si/no C0174 C0174+5V 400 390
11 400 (configuracion si/no C0174 C0174+5V 800 790
Lenze)
12 400 ...460 si/no C0174 C0174+5V 800 790
13 480 no C0174 C0174+5V 800 785
14 480 si Co0174 C0174+5V 800 785
Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0174 UG-min 60 Umbral de subvoltaje del DC bus EJ[923
(LU)
15 v} 342

Lenze
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6.5 Introducir datos de motor para motores Lenze

jAviso!

» A continuacion sélo se habla sobre la parametrizacion de motores Lenze.
(En caso de trabajar con motores de otros fabricantes véase 1 [164])

» Si se ha cargado la configuracion de Lenze a través de C0002 tiene que
introducir de nuevo los datos del motor.

» En el "GDC-Easy” que esta disponible de forma gratuita, no se incluye el
"Asistente para la introduccion de datos de motor” que se describe a
continuacion, por lo que los datos de motor deberan introducirse de forma
manual (wIea).

Parametrizacion con el "Asistente para la introduccion de datos de motor” del GDC

1. Enlabarra de menus del GDC seleccione la opcién de menu Tool (Herramientas) =
Motor data (Datos del motor) ohaga clic en la barra de herramientas en el botén con
el simbolo del motor:

= Global Drive Control

Drive Drive parameters Tool Options  Window Help

= i [ [ [ [—<-5)

ECSXA300

Fig.6-5 Pantalla GDC: Barra de menu y barra de herramientas

—Se abre el "Asistente para la entrada de datos de motor”:

= Selection »~
*
*
*
*
X
*
Selection
(+ Lenze matar list
Information " User matar list
Motor type currently set
CO00E:000 = 1.000000 > " Mew motar type/edit user mator list
CO022:000 = 8.000000 -
Mator list " Export/import of mator lists
Wergion/date/last change
Updat
D Z |;,€'> Continue = | X Cancel
ECSXA311
Fig.6-6 Pantalla GDC: Seleccién lista de motores

2. Seleccione la "Lenze motor list” (Lista de motores Lenze) y a continuacién pulse
[ Continue ] ( Siguiente).
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Selection
3 Lenze motor list

A

Information
Motor type currently set

C0006:000 = 1.000000
C0022:000 = 8.000000

Fotar list

Wersion/dateslast change

Update

Puesta en marcha 6
Introducir datos de motor para motores Lenze

C86-Code
— Mator data

C8E code | Type designation Mator twpe | Con... |A l—

1103 SD5GADSE-22, 100 agynchron servo star

€ 1105 SDSGADE3-22, 100 asyhchron servo shar Rated motor pawer

1107 SDSGADES-32, 100 azynchron servo skar

‘ Rated mat d

@ 1307 SDSGAD4T-22, 100 agynchron servo star RS

1104 SDSGADSE-22, 100 asprichron servo delta Rated motor curment

1106 SD5GADES-22, 100 agynchron servo delta it el (Tem v

1108 SD5GADES-32, 100 agynchron servo delta

@ 1308 SDSGA4T-22,100 asnchionseva delta Rated motor valtage

1409 SDSG5035-22 synchron servo shar Matar cos phi

1410 SDSGS047-22 synchron serva star | it " ’—_

1411 SDSGS05E-22 synchron serva star ¥ as - limit EuTen
4| | »
«= <Back | | X Cancel | |

Fig.6-7

3.

EDBCSXM064 ES 9.0

Pantalla GDC: Seleccion del motor

ECSXA302

Seleccione el motor conectado de la lista (véase, placa de caracteristicas del motor).

— Los datos de motor correspondientes se muestran en los campos "Motor data”
(Datos del motor) a la derecha.

Pulse [ Complete ] ( Finalizar).

— Los datos se transfieren al convertidor. Esto puede tardar algunos segundos. La
finalizacion se confirma mediante un mensaje.

Lenze
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Configurar freno de parada
6.6 Configurar freno de parada
~ ! ,
@ jSugerencia!
Si se utiliza un motor sin freno de parada, se puede omitir este capitulo.
En el GDC se encuentran los parametros y/o cédigos a configurar, en el menu de
parametros, en Short setup (Puesta en marcha rapida) = Brake (Freno).
Parameter menu Code | Test | Yalue Unit
e CO003] 000 Parameter save Done
| N Diagnostic C0472) 010/ FOODE_nC472_10_a [analog) 0.00 %
_E Shart setup CO195 000 Bremse: Yerknipfzeit [danach Reglerspeme CINH] 00 s
n Netz CO244 000 Brake: holding torque [abs value) 0oo
) Hotor (Use motor cota ssistent) C0472) 011|FCODE_nC472_11_a [analog) 0.00 %
CO196 000 Bremse: Trennzeit [erst danach Start Bewegung) 00 s
E Fiete CO118 002 Polarity relais-outp. %25-B1/2 [DIGOUT_bRelais_b) High level active
EFEEdbaCk system COB02| 000, (Refl] Reaction relay 1 monitoring ot
Contral/Contral mode
I Digital /0
n Controller adjustment
< >
ECSXA531
Fig.6-8 Pantalla GDC: Puesta en marcha rapida del freno de parada
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C4020 Légica de 1 Activar l6gica de freno 96
freno 0 Légica de freno desactivada

96

Légica de freno activada

Palabra de control de aplicacién para el El relé del freno se activa con el

control de los frenos

Lenze

bit de control 2 = 0 (FALSE)
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C0196

C0244

Cadigo
C0195

Denominacion

Tiempo de cierre del
freno/tiempo de
vinculacién

Tiempo de apertura
del freno/tiempo de
separacion

Momento de parada

C0472/10 FCODE analégico [%]

C0472/11 FCODE analégico [%]

0
1

EDBCSXM064 ES 9.0

jAviso!
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Configurar freno de parada

Descripcion
El tiempo necesario para cerrar el freno de parada.
e Con Ctrl1.Bit7 = 0 (FALSE) se cierra el freno.

® Sdlo una vez transcurrido este tiempo se activa la inhibicién del
convertidor.

El tiempo necesario para abrir el freno de parada.

e Durante el tiempo configurado el accionamiento alcanza el par
configurado en C0244 contra el freno de parada.

e Siantes del transcurso del tiempo de apertura del freno (C0196) se
reconoce una velocidad real superior al valor de C0472/10, el
accionamiento puede pasar inmediatamente al modo de operacién
controlado por velocidad.

Par de frenada del accionamiento contra el freno de parada
® 100 % Avalor de C0057

Umbral de velocidad para el cierre del freno:

e Cuando el valor real de la velocidad no alcanza realmente el umbral de
velocidad, se emite la sefial "Cerrar freno”.

e Este cddigo se refiere a la velocidad maxima configurada en C0011.

Nota: jIntroduzca un valor > 0 para que el freno de parada se pueda

desbloquear!

Valor/direccién del par contra el freno de parada.

Los cédigos C0195, C0196, C0244, C0472/10 y C0472/11 sélo tienen efecto si
la l6gica de freno esta activada (C4020 = 1).
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Configurar freno de parada
Cerrar freno

Cerrar freno

[ Ctriword.Bit7

@

QSP

NSet

X6/B+

CtrlWord.Bit9

€y

CtrlWord.Bit7

QsP
NSet
X6/B+

CtrlWord.Bit9

(Al

t

C0472/10

C0195

t

ECSXA518

@)

Con el bit de control 7 = 0 (FALSE) se cierra el
freno. Al mismo tiempo se activa la parada
rapida interna (QSP) y se frena el accionamiento
hasta la parada dentro del tiempo de
deceleracién configurado en el C0105 (NSet = 0).

Si se queda por debajo del umbral de velocidad
de C0472/10 se activa el freno a través de la
salida digital X6/B+.

Una vez transcurrido el tiempo de cierre de freno
predeterminado en C0195 se activa la inhibicion
del convertidor (CINH)

Habilitacidn del convertidor (bit de control 7)

Parada rapida (Quickstop)

Consigna de velocidad
Salida digital X6/B+

Inhibicién de convertidor (bit de control 9)
Freno abierto
Freno cerrado

Lenze
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6.6.2 Abrir freno
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[ CtrlWord.Bit7

CtrlWord.Bit9 4

C0244

MAct

[ x6/B+

QSP

NSet

CtrlWord.Bit7
CtrlWord.Bit9
Mact

X6/B+

QsP

NSet

[A]

t

ECSXA519

Puesta en marcha 6

Configurar freno de parada

Abrir freno

Con el bit de control 7 = 1 (TRUE) se realiza la
habilitacion del convertidor. Al mismo tiempo se
define el bit de control 9 = 0 (FALSE) (inhibicién
de convertidor (CINH) desactivada) y se forma el
par prefijado en C0244. Esto se realiza dentro del
tiempo de apertura del freno configurado en
C0196.

En el momento en que el par (Mact) ha
alcanzado el valor en C0244 se abre el freno.

Si el freno es abierto a través de la salida digital
X6/B+, tras el tiempo de apertura de freno
(Co196)

e se eliminara la parada rapida (QSP).

e se habilitara el integrador de consigna.

Habilitacidn del convertidor (bit de control 7)
Inhibicién de convertidor (bit de control 9)

Par actual

Salida digital X6/B+
Parada rapida (QSP)
Consigna de velocidad
Freno cerrado

Freno abierto

Lenze
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Configurar sistema de realimentacion para el control de posicion y velocidad

Para el control de posicion y de velocidad se pueden configurar estos sistemas de
realimentacion:

» Resolver (2 100)

» Encoder de valores incrementales TTL/encoder SinCos sin comunicacién de serie
(1103
— como encoder de posicion y de velocidad (£d[I04)
— como encoder de posicion y resolver como encoder de velocidad (£ [I07)

» Encoder de valores absolutos (Hiperface®, monovuelta/multivuelta)
—como encoder de posicion y de velocidad (2 [TT1)
— como encoder de posicion y resolver como encoder de velocidad (£2 [T15)
Los parametros que se han de ajustar y/o los cédigos se encuentran en el menu de

parametros del GDC, en Short setup (Puesta en marcha rapida) - Feedback system
(Sistema de realimentacion):

Parameter menu Code Test Yalue Unit
—n ---------------------------------------------- 1 fconoz] 000 Parameter save Done
N Diagnostic C0430 000 Feedback system position contral Fesolver at X7
_E Shart setup C04595 000 Feedback system speed control Fesolver at X7
n Netz C0451 000 Configuration signal direction =<8 %8 iz input [encoder or digital frequency]
. CO0419 000 Encoder selection L-Encoder 512inc. 5% (IT 5121
n Motor [Use motor data assistant] - -
C0420 000 Encoder number of increments [<8) 1024 incrire
n Brake C0421 000 Encoder power supply ROY Y
E Feedback system C3001 000 Encoder mounting direction [for pogition laop) Moninverted
I} ControlfContral made 0052 000 Rotor displacement angle [Fes. -30° / Hiperf. 0] 900°
2} Digital 140
n Controller adiustment 2
< ¥
ECSXA532
Fig.6-9 Pantalla GDC: Puesta en marcha del sistema de realimentacién

] .

1] jAviso!

Si se ha cargado la configuracion de Lenze a través de C0002 tiene que
configurar de nuevo el sistema de realimentacion.

Resolver como encoder de posicion y de velocidad

Si se ha conectado un resolver en X7 y si se utiliza como encoder de posicion y de velocidad,
no es necesario realizar configuraciones.

Configuracion Lenze:

» Resolver como encoder de posiciéon: C0490 = 0

» Resolver como encoder de velocidad: C0495 =0

mnze EDBCSXMO064 ES 9.0



Cadigo

Num. Denomina-
cién

[C0490] Feedback pos

[C0495] Feedbackn

C0058 Rotor diff

[Co080] Res pole no.

[C0095] Rotor pos adj

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}
0

-90,0

Eleccion

w N B O

w N B O

-180,0

Jary

Resolver en X7
Encoder TTLen X8
Encoder SinCos en X8

Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

Resolver en X7
Encoder TTL en X8
Encoder SinCos en X8

Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

{0,1°}

{1}

inactivo
activo

Lenze

Puesta en marcha 6
Configurar sistema de realimentacion para el control de posicién y velocidad
Resolver como encoder de posicién y de velocidad

179,9

10

IMPORTANTE

Eleccién del sistema de
realimentacién para control de
posicién

(0 [I0g

Configuracién estandar

e Configura C0419 =0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Eleccién del sistema de
realimentacion para el control de
velocidad

LIrIog

Configuracién estandar

e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Angulo de desfase (dngulo de [L[Te9

offset)

Introduccién en motor Lenze con

® Resolver: -90°

e Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°

El valor de cédigo es adaptado

mediante la funcién de

compensacion de la posicién del

rotor (C0095).

Sélo es relevante para el

funcionamiento de motores

sincronos.

Numero de pares de polos del
resolver

Activacion de la compensacién
de la posicién del rotor para
determinar el dngulo de desfase.
C0058 muestra el angulo de
desfase determinado.

(09
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Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
[COo416] Resolver adj. 5 Amplitud de excitacion del O [Iog
resolver
0 100 %
1 80 %
2 68 %
3 58 %
4 50%
5 45 %
6 40 %
7 37 %
[C0417] Resolver cor. 0 Realizar compensacion resolver  [A[I77
0 Listo
Iniciar compensacién
2 Cargar valores por defecto
6.7.2 Resolver como encoder de valores absolutos

Si se cumplen los siguientes requisitos se puede recrear la funcién de un encoder de valores
absolutos multivuelta con un resolver (o encoder de valores absolutos monovuelta):

» Enel momento de la desconexion del médulo de eje se conoce la referencia.

» Hasta la siguiente conexion del médulo de eje queda asegurado que la posicion de la
pieza de la maquina no cambiara (p.e. por el uso de un freno). Estando
desconectado, el encoder de motor se podra mover como maximo +/- media
revolucion.

» (3002 = 1 (inicializacion con posicion real guardada tras conexion a red)

Al desconectar la posicidn actual se guarda de forma segura contra fallos de red. Con este
valor se inicializa la posicion real tras la nueva conexion. El giro del accionamiento en
estado desconectado de un maximo de + % revolucion del encoder de posicidn se detecta
y se tiene en cuenta durante la inicializacién (carga) de la posicion real.

Férmula general para el calculo de la torsion maxima del resolver en estado desconectado,
especialmente para resolvers de varios polos (nimero de pares de polos > 1):

5 180°
T .= =x -
orsion max (Num._de_pares_de_polos)
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Cadigo
Num. Denomina-
cion
C3002 NoChange
OfPos

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Eleccion
{Appl.}
0

0 ChangeOfPos

1 NoChangeOfPos

Lenze

IMPORTANTE

Resolver como encoder de [I[1I07
valores absolutos

Tras "Conexion/desconexion a
red” es necesario realizar un
homing.

La posicién actual se inicializa
con el valor ”0”.

El valor de posicién actual es
inicializado con el valor de
posicién en "Red desconectada”
y se sigue utilizando con "Red
conectada”.

No es necesario realizar un
homing.

Nota: La desviacién del sistema
de realimentacion al desconectar
la red debera ser menor a 0,5
revoluciones.
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Caodigo

Puesta en marcha
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Encoder TTL/SinCos como encoder de posicion y velocidad

Si hay conectado un encoder de valores incrementales o un encoder SinCos sin
comunicacion de serie en X8y si es utilizado para el control de posicion y de velocidad, siga
la siguiente secuencia de configuracion:

1.

Seleccionar encoder como encoder para el control de posicion y velocidad.

—Encoder de valores incrementales (encoder TTL): C0490 y C0495 =1

— Encoder SinCos sin comunicacion de serie: C0490 y C0495 = 2

Si W8 fue seleccionado antes como salida mediante el cambio de C0491, al seleccionar
el encoder X8 es automaticamente configurado nuevamente como entrada.
Seleccionar encoder utilizado.

— Encoder de valores incrementales (encoder TTL): C0419 =110 ... 113

— Encoder SinCos sin comunicacién de serie: C0419 =210 ... 213

— Encoder utilizado no disponible en la lista: C0419 = 1 ("Common”)

Si la configuracion es C0419 = 1 ("Common”) configurar los datos de encoder.

i jAviso!

Si la configuracion es C0419 = 11x o 21x no configurar los datos del encoder.

Los datos de encoders (C0420, C0421, C0427) se activan automaticamente
segun la seleccion realizada.

—C0420 (nimero de incrementos del encoder)
—C0421 (voltaje del encoder)
—C0427 (tipo de senal del encoder)

Configurar posicion de montaje del encoder.
—C3001 = 0: normal (direccion de giro CW respecto a la direccion de giro del motor)
—C3001 = 1: inversa (direccion de giro CCW respecto a la direccion de giro del motor)

Guardar las configuraciones con C0003 = 1.

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE

Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion

cion

{Appl.}

[C0490] Feedback pos 0 Eleccion del sistema de [ [Tog

104

realimentacion para control de
posicién
Resolver en X7 Configuracién estandar

Encoder TTL en X8 e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.
(monovuelta) en X8

Encoder SinCos en X8

w N B O

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

mnze EDBCSXMO064 ES 9.0



Caodigo

Denomina-
cion
[C0495] Feedback n

Nuam.

[C0419] Enc. Setup

[C0420] Encoder const.

[C0421] Encoder volt

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}
0

110

512

0

Elecciéon

w N P O

110
111
112
113
210
211
212
213
307
308
309
310
311
407
408
409
410
411

vi A W N B O

Resolver en X7
Encoder TTL en X8
Encoder SinCos en X8

Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

Common
IT512-5V
1T1024-5V
1T2048-5V
IT4096-5V
1S512-5V
1S1024-5V
1S2048-5V
1S4096-5V
AS64-8V
AS128-8V
AS256-8V
AS512-8V
AS1024-8V
AM64-8V
AM128-8V
AM256-8V
AM512-8V
AM1024-8V

{1

incr./rev.}

50V
56V
6.3V
6.9V
75V
81V

Lenze
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8192

IMPORTANTE

Eleccion del sistema de
realimentacion para el control de
velocidad

LIrIog

Configuracién estandar

e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Seleccion del encoder

® Seleccionar tipo de encoder
que figura en la placa de
identificacion del motor
Lenze.

® Los datos del encoder (C0420,
C0421, C0427) se activan
automaticamente segtin la
seleccion realizada.

L[Io4
W]

Encoder incremental con nivel
TTL

Encoder SinCos

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(monovuelta)

Las selecciones 307, 308, 309
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(multi)

Las selecciones 407, 408, 409
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Pulsos del encoder

Pone C0419 =0 ("Common”),
cuando el valor es modificado.

Voltaje del encoder

Pone a C0419 =0 ("Common”)
cuando se modifica el valor.
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Caodigo

Nuam. Denomina-
cion

[C0427] Enc. Signal

[C0491] X8in/out

106

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}
0

0

Elecciéon

2 fases

A: velocidad
B: sentido

A o B: velocidad o sentido

X8 es entrada
X8 es salida

Lenze

IMPORTANTE

Funcion de las sefiales de

entrada de la frecuencia master (O[T

en X8 (DFIN)

Funcién de X8

EDBCSXMO064 ES 9.0
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6.7.4 Encoder TTL/SinCos como encoder de posicion y resolver como encoder de velocidad
Un encoder incremental TTl conectado a X8 o un encoder SinCos sin comunicacion de serie
se puede configurar como encoder de posicion, mientras que un resolver conectado a X7
actua de encoder de velocidad.
Mantenga la siguiente secuencia de configuracion:
1. Seleccionar encoder TTL/SinCos como encoder de posicion.
— Encoder incremental (encoder TTL): C0490 = 1
— Encoder SinCos sin comunicacion de serie: C0490 = 2
Si W8 fue seleccionado antes como salida mediante el cambio de C0491, al seleccionar
el encoder X8 es automaticamente configurado nuevamente como entrada.
2. Seleccionar resolver como encoder de velocidad.
—C0495=0
3. Seleccionar encoder utilizado.
— Encoder de valores incrementales (encoder TTL): C0419 =110 ... 113
— Encoder SinCos sin comunicacién de serie: C0419 =210...213
— Encoder utilizado no disponible en la lista: C0419 = 1 ("Common”)
4. Sila configuracién es C0419 = 1 ("Common”) configurar datos de encoder.
o o
1] jAviso!
Si la configuracion es C0419 = 11x o 21x no configurar los datos del encoder.
Los datos de encoders (C0420, C0421, C0427) se activan automaticamente
segun la seleccion realizada.
— C0420 (nimero de incrementos del encoder)
—C0421 (voltaje del encoder)
—C0427 (tipo de senal del encoder)
5. Guardar las configuraciones con C0003 = 1.
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
{Appl.}
[C0490] Feedback pos 0 Eleccion del sistema de [ [Tog
realimentacion para control de
posicién
0 Resolver en X7 Configuracién estandar
1 Encoder TTLen X8 e Configura C0419=0
2 Encoder SinCos en X8 ("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
3 Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.
(monovuelta) en X8
4 Encoder de valor absoluto

EDBCSXM064 ES 9.0

(multivuelta) en X8
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Caodigo

Nuam. Denomina-
cion

[C0495] Feedback n

C0058 Rotor diff

C0060 Rotor pos

[CO080] Res pole no.

C0414 DIS: ResQual.

108

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon

{Appl.}
0
0
1
2
3
4
-90,0
-180,0
0
1
1
0.00

Resolver en X7
Encoder TTL en X8
Encoder SinCos en X8

Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

{0.1°}

{linc}

{1}

{0,01}

Lenze

179,9

2047

10

1.60

IMPORTANTE

Eleccién del sistema de [TI07q
realimentacion para el control de
velocidad

Configuracién estandar

e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Angulo de desfase (dngulo de L[T69

offset)

Introduccién en motor Lenze con

® Resolver: -90°

e Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°

El valor de cédigo es adaptado

mediante la funcién de

compensacion de la posicién del

rotor (C0095).

Sélo es relevante para el

funcionamiento de motores

sincronos.

Posicién actual del rotor; el valor [ [T6g
es derivado del encoder de

posicién, por ello sélo es valido

como posicion de rotor cuando el

encoder de posicion ha sido

configurado en C0490 igual que

el encoder de velocidad en el eje

motor bajo C0495.

Soélo visualizacién

Visualizacion con resolucion
reducida: 1 revolucion = 2048
incrementos

Numero de pares de polos del
resolver

Modulacién del resolver O [Tog
Calidad de la amplitud de

excitacion de resolver

configurada a través de C0416
(recomendado 0,5 ... 1,2; ideal

1,0)

EDBCSXMO064 ES 9.0



Caodigo
Denomina-
cion

Lenze/
{Appl.}
[COo416] Resolver adj. 5

Nuam.

N oot AW N B O

[C0417] Resolver cor. 0

o

[C0419] Enc. Setup 110

110
111
112
113
210
211
212
213
307
308
309
310
311
407
408
409
410
411
[C0420] Encoder const. 512

EDBCSXM064 ES 9.0

Elecciéon

Puesta en marcha 6
Configurar sistema de realimentacion para el control de posicién y velocidad
Encoder TTL/SinCos como encoder de posicién y resolver como encoder de velocidad

Posibilidades de configuracion

100 %
80 %
68 %
58 %
50 %
45 %
40 %
37 %

Listo
Iniciar compensacién
Cargar valores por defecto

Common
IT512-5V
1T1024-5V
1T2048-5V
IT4096-5V
I1S512-5V
1S1024-5V
1S2048-5V
1S4096-5V
AS64-8V
AS128-8V
AS256-8V
AS512-8V
AS1024-8V
AM64-8V
AM128-8V
AM256-8V
AM512-8V
AM1024-8V

{1 8192
incr./rev.}

Lenze

Amplitud de excitacién del

IMPORTANTE

LIrIog

resolver

Realizar compensacién resolver

Seleccion del encoder

® Seleccionar tipo de encoder
que figura en la placa de
identificaciéon del motor
Lenze.

e Los datos del encoder (C0420,
C0421, C0427) se activan
automaticamente segtin la
seleccion realizada.

Encoder incremental con nivel
TTL

Encoder SinCos

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(monovuelta)

Las selecciones 307, 308, 309
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(multi)

Las selecciones 407, 408, 409
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Pulsos del encoder [J[104
(O8] |
Pone C0419 =0 ("Common”),

cuando el valor es modificado.
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Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
[C0421] Encoder volt 0 Voltaje del encoder mIog
0 50V Pone a C0419 =0 ("Common”) L
1 56V cuando se modifica el valor.
2 6.3V
3 69V
4 7.5V
5 8.1V
[C0427] Enc.Signal 0 Funcién de las sefiales de [ [T04
entrada de la frecuencia master (1 [TT]
en X8 (DFIN)
0 2 fases
A: velocidad
B: sentido
2 A o B: velocidad o sentido
[C0491] X8 in/out 0 Funcién de X8 O[I0g
0 X8 es entrada Wy
X8 es salida
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6.7.5 Encoder de valores absolutos como encoder de posicion y velocidad

A jPeligro!

En sistemas operativos hasta la version 7.0 (incluida):

iEs posible que el accionamiento realice movimientos descontrolados al
utilizar encoders de valores absolutos!

Si durante el funcionamiento se separa un encoder de valores absolutos del
modulo de eje, aparecera el fallo OH3-TRIP. Si el encoder de valores absolutos
se vuelve a conectar a X8y se ejecuta un TRIP-RESET, el accionamiento podria
arrancar de forma descontrolada a alta velocidad y alto par. No se genera,
como seria de esperar, un Sd8-TRIP.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccidn o dano de la maquina/del accionamiento
Medidas de proteccion:

» Si durante la puesta en marcha, al utilizar un encoder de valores absolutos
aparece un fallo (Trip), compruebe el historial C0168. Si en segundo o tercer
lugar aparece un Sd8-TRIP, es obligatorio ejecutar una reinicializacion. Para
ello desconecte y conecte nuevamente la alimentacion de 24V de la
electrénica de control.

Un encoder de valores absolutos montado en el eje del motor puede ser utilizado sin
resolver adicional como encoder de posicion y velocidad.

1.

Seleccionar encoder de valores absolutos para el control de posicion y de velocidad.
— Encoder monovuelta: C0490 y C0495 =3
— Encoder multivuelta: C0490 y C0495 = 4

Si W8 fue seleccionado antes como salida mediante el cambio de C0491, al seleccionar
el encoder X8 es automaticamente configurado nuevamente como entrada.

i jAviso!

EDBCSXM064 ES 9.0

Al utilizar un encoder (TTL, SinCos, de valores absolutos) sélo esta permitido
realizar configuraciones iguales para C0490 y C0495.

Seleccionar un tipo de encoder de valores absolutos.
— Encoder monovuelta: C0419 = 307 ... 311
— Encoder multivuelta: C0419 = 407 ... 411

Los datos de encoders (C0420, C0421, C0427) se activan automaticamente segun la
seleccion realizada.
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A

jPeligro!

iEs posible que el accionamiento realice movimientos descontrolados al

utilizar encoders de valores absolutos!

En sistemas operativos hasta la version 6.7 (incluida) el accionamiento puede
arrancar de forma descontrolada con alta velocidad y par.

Posibles consecuencias:
» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccién o dano de la maquina/del accionamiento

Medidas de proteccion:

» iNo parametrizar los cédigos C0420, C0421y C0427!

3. Configurar posicion de montaje del encoder.
—C3001 = 0: normal (misma direccién de giro que el motor)
—(C3001 = 1: inversa (direccion de giro contraria a la del motor)

4. Guardar las configuraciones con C0003 = 1.

En el GDC se encuentran los parametros y/o cédigos a configurar en el menu de
parametros, en Motor/feedback systems (Motor/sistema de realimentacion) = Feedback
system (Sistema de realimentacion).

Parameter menu Code | Test Yalue Unit
N Controller adjustment 1 fcoooz] 000 Parameter save Done
_E Motor/feedback systems C0430 000 Feedback system position contral Fesolver at X7
n Matar C04595 000 Feedback system speed control Fesolver at X7
E R ——_— 0491 000 Configuration si.gnal direction 8 3 input [encoder or. digital frequency]
{5 Flotor pasiton adjustment CO0419 000 Encoder selection . coder 512inc. 5% (IT 5121 :
n KTY temperature sensor C0420 000 Encoder number of increments [<8) 1024 incrire
C0421 000 Encoder power supply ROY Y
] Monitaring C3001 000 Encoder mounting direction [for pogition laop) Moninverted
—U '''''''''''''''''''''''''''''''''' CO416 000 Resolver excitation amplitude 45 %
-G Motionbus CAN [+4) CO050, 000 Resolver number of pole pairs 1
— Systembuz CAMaux [14] [no func.] CO417 000 Start rezolver adjustment Stop / stopped
K& AIF [Communication modules) C3002 000 Initialization of act. position with power-0O8 Init with zero [ChangedPosz)
L Terminal 10 CO058 000 Rotor displacement angle [Res. -90° / Hiperf. 0] 900 "
_n ______________________________________________ CO0E0] 000} D15: Current rotor position of mator a0
B Cedalicke
<
ECSXA533
Fig.6-10 Vista en el GDC: Puesta en marcha de otros sistemas de realimentacion
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0058 Rotor diff -90,0 Angulo de desfase (dngulo de [ [Teg
offset)
Introduccién en motor Lenze con
® Resolver: -90°
® Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°
El valor de cédigo es adaptado
mediante la funcién de
compensacion de la posicion del
rotor (C0095).
Sélo es relevante para el
funcionamiento de motores
sincronos.
-180,0 {0,1°} 179,9

112

Lenze

EDBCSXMO064 ES 9.0



Puesta en marcha 6

Configurar sistema de realimentacion para el control de posicién y velocidad
Encoder de valores absolutos como encoder de posicion y velocidad

Caodigo

Num. Denomina-
cion

[C0095] Rotor pos adj

[C0419] Enc. Setup

[C0420] Encoder const.

[C0421] Encoder volt

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon

{Appl.}
0

0 inactivo
1 activo

110
0 Common
110 IT512-5V
111 1T1024-5V
112 1T2048-5V
113 IT4096-5V
210 1S512-5V
211 1S1024-5V
212 1S2048-5V
213 1S4096-5V
307 AS64-8V
308 AS128-8V
309 AS256-8V
310 AS512-8V
311 AS1024-8V
407 AM64-8V
408 AM128-8V
409 AM256-8V
410 AM512-8V
411 AM1024-8V

512
1 {1

incr./rev.}
0

0 50V
1 56V
2 6.3V
3 6.9V
4 7.5V
5 8.1V

Lenze

IMPORTANTE

Activacion de la compensacion  [H[I69
de la posicién del rotor para

determinar el dngulo de desfase.

C0058 muestra el angulo de

desfase determinado.

Seleccién del encoder [L[1I04
® Seleccionar tipo de encoder  LJ[TT]
que figura en la placa de
identificacién del motor
Lenze.
e Los datos del encoder (C0420,
C0421, C0427) se activan
automaticamente segtin la
seleccion realizada.

Encoder incremental con nivel
TTL

Encoder SinCos

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(monovuelta)

Las selecciones 307, 308, 309
estan disponibles a partir del
software de operacion 7.0 o
superior.

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(multi)

Las selecciones 407, 408, 409
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Pulsos del encoder a[I0g

8192 Pone C0419 =0 ("Common”),

cuando el valor es modificado.
Voltaje del encoder [ [T04

Pone a C0419 =0 ("Common”) L1y
cuando se modifica el valor.

113



6 Puesta en marcha
Configurar sistema de realimentacion para el control de posicién y velocidad
Encoder de valores absolutos como encoder de posicion y velocidad

Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}

[C0427] Enc. Signal 0 Funcién de las sefales de Q104
entrada de la frecuencia master (O[T
en X8 (DFIN)

0 2 fases
A: velocidad
B: sentido
2 Ao B: velocidad o sentido

[C0490] Feedback pos 0 Eleccién del sistema de [Iog
realimentacion para control de
posicion

0 Resolver en X7 Configuracién estandar

1 Encoder TTLen X8 e Configura C0419=0

2 Encoder SinCos en X8 (”Common”), slaquise ha
configurado otro tipo de

3 Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.

(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8
[C0491] X8in/out 0 Funcién de X8 (8]
0 X8 es entrada L[y
X8 es salida
[C0495] Feedback n 0 Eleccién del sistema de [O[Iog
realimentacién para el control de
velocidad
0 Resolver en X7 Configuracién estandar
1 Encoder TTLen X8 e Configura C0419=0
2 Encoder SinCos en X8 ( Common ).si aquise ha
configurado otro tipo de
3 Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.

(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8
C3000 MotDirlnv 0 Posicién de montaje del motor A [TTT]
0 Posicién de montaje del motor no
invertida
1 Posicion de montaje del motor
invertida
C3001 EncDirlnv 0 Posiciéon de montaje del encoder [L[TI04
0 Normal (direccién de giro CW) Direccion de giro respecto a la @[y

Inversa (direccion de giro CCW) del motor
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6.7.6 Encoder de valores absolutos como encoder de posicion y resolver como encoder de
velocidad

A

jPeligro!

En sistemas operativos hasta la version 7.0 (incluida):

iEs posible que el accionamiento realice movimientos descontrolados al
utilizar encoders de valores absolutos!

Si durante el funcionamiento se separa un encoder de valores absolutos del
modulo de eje, aparecera el fallo OH3-TRIP. Si el encoder de valores absolutos
se vuelve a conectar a X8y se ejecuta un TRIP-RESET, el accionamiento podria
arrancar de forma descontrolada a alta velocidad y alto par. No se genera,
como seria de esperar, un Sd8-TRIP.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccidn o dano de la maquina/del accionamiento
Medidas de proteccion:

» Si durante la puesta en marcha, al utilizar un encoder de valores absolutos
aparece un fallo (Trip), compruebe el historial C0168. Si en segundo o tercer
lugar aparece un Sd8-TRIP, es obligatorio ejecutar una reinicializacion. Para
ello desconecte y conecte nuevamente la alimentacion de 24V de la
electrénica de control.

Un encoder de valores absolutos conectado a X8 con interface Hiperface® se puede
configurar como encoder de posicion, mientras que un resolver conectado en X7 actua
como encoder de velocidad.

Mantenga la siguiente secuencia de configuracion:

1. Seleccionar encoder de valores absolutos como encoder de posicion.
— Encoder monovuelta: C0490 = 3
— Encoder multivuelta: C0490 =4

2. Seleccionar resolver como encoder de velocidad.
—C0495=0

3. Seleccionar un tipo de encoder de valores absolutos.
— Encoder monovuelta: C0419 = 307 ... 311
— Encoder multivuelta: C0419 = 407 ... 411

Los datos del encoder (C0420, C0421, C0427) se ajustan automaticamente seguln la
seleccion.

EDBCSXM064 ES 9.0
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A jPeligro!

iEs posible la aparicion de movimientos descontrolados del accionamiento al
utilizar encoders de valores absolutos!

En sistemas operativos hasta incluida la version 6.7 el accionamiento puede
arrancar de forma descontrolada, con altas velocidades y alto par tras la
conexion de red y la habilitacion del convertidor.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccién o dano de la maquina/del accionamiento
Medidas de proteccion:

» iNo parametrizar los cédigos C0420, C0421y C0427!

4. Guardar configuraciones con C0003 = 1.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}

[C0490] Feedback pos 0 Eleccion del sistema de [ [Tog
realimentacion para control de
posicion

0 Resolver en X7 Configuracién estandar

1 Encoder TTLen X8 e Configura C0419=0

2 Encoder SinCos en X8 ("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de

3 Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.

(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8
[C0495] Feedback n 0 Eleccién del sistema de Iog

realimentacion para el control de
velocidad

0 Resolver en X7 Configuracién estandar

1 Encoder TTLen X8 e Configura C0419=0

2 Encoder SinCos en X8 ( Common ), si aquise ha

configurado otro tipo de
3 Encoder de valor absoluto encoder que en C0419.

(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

C0058 Rotor diff -90,0 Angulo de desfase (dngulo de D [Teg

offset)

Introduccidon en motor Lenze con

® Resolver: -90°

e Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°

El valor de cédigo es adaptado

mediante la funcién de

compensacion de la posicion del

rotor (C0095).

Sélo es relevante para el

funcionamiento de motores

sincronos.

-180,0 {0,1°} 179,9
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Caodigo

Denomina-
cion

C0060 Rotor pos

Nuam.

[CO080] Res pole no.

C0414 DIS: ResQual.

[COo416] Resolver adj.

[C0417] Resolver cor.

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
0 {linc}
1
1 {1}
0.00 {0,01}
5
0 100 %
1 80 %
2 68 %
3 58 %
4 50 %
5 45 %
6 40 %
7 37 %
0
0 Listo
Iniciar compensacién
2 Cargar valores por defecto

Lenze

Puesta en marcha
Configurar sistema de realimentacion para el control de posicién y velocidad
Encoder de valores absolutos como encoder de posicion y resolver como encoder de velocidad

2047

10

1.60

IMPORTANTE

Posicion actual del rotor; el valor

es derivado del encoder de
posicién, por ello sélo es vélido

como posicién de rotor cuando el

encoder de posicién ha sido
configurado en C0490 igual que
el encoder de velocidad en el eje
motor bajo C0495.

Soélo visualizacion

Visualizaciéon con resolucion
reducida: 1 revolucion = 2048
incrementos

Numero de pares de polos del
resolver

Modulacion del resolver
Calidad de la amplitud de
excitacion de resolver
configurada a través de C0416
(recomendado 0,5 ... 1,2; ideal
1,0)

Amplitud de excitacién del
resolver

Realizar compensacion resolver

Al

LI[Ieq

(0 [g

L7
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Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
[C0419] Enc. Setup 110 Seleccion del encoder mIog

® Seleccionar tipo de encoder  [A[TT]
que figura en la placa de
identificacion del motor
Lenze.

e Los datos del encoder (C0420,
C0421, C0427) se activan
automdticamente segtn la
seleccion realizada.

0 Common

110 IT512-5V Encoder incremental con nivel
111 IT1024-5V T

112 1T2048-5V

113 IT4096-5V

210 1S512-5V Encoder SinCos

211 1S1024-5V

212 1S2048-5V

213 1S4096-5V

307 AS64-8V Encoder de valores absolutos

SinCos con interface Hiperface®
308 AS128-8V (monovuelta)

309 AS256-8V Las selecciones 307, 308, 309
310 AS512-8V estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o

311 AS1024-8V superior.
407 AM64-8V Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®

408 AM128-8V (multi)

409 AM256-8V Las selecciones 407, 408, 409
410 AM512-8V estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o

411 AM1024-8V superior.
[C0420] Encoder const. 512 Pulsos del encoder Iog
LI
1 {1 8192 Pone C0419 =0 ("Common”),
incr./rev.} cuando el valor es modificado.
[C0421] Encoder volt 0 Voltaje del encoder [ [T04
0 50V Pone a C0419 =0 ("Common”) LIy
1 56V cuando se modifica el valor.
2 6.3V
3 6.9V
4 7.5V
5 8.1V
nc. Signa uncion de las sefales de 1
[C0427] Enc.Signal 0 Funcién de | fiales d (88
entrada de la frecuencia master (1 [TT]
en X8 (DFIN)
0 2 fases
A: velocidad
B: sentido
2 A o B: velocidad o sentido
[C0491] X8 in/out 0 Funcién de X8 O[I0g
0 X8 es entrada L
X8 es salida
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6.8 Seleccionar interface de control (C4010)

Al

El interface de control entre el control superior y el sistema de accionamiento sirve para ...

» el control del médulo de eje;

» latransmision de valores de consignay reales.

A través del interface de control se transmiten de forma ciclica datos de proceso entre el
control superior y el médulo de eje. En C4010 se dispone de los siguientes interfaces de bus

de campo:
Cédigo Posibilidades de configuracion
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C4010 Ctrl_Interf 0

0 CANL1 (PDOL1 con Sync)
1 Sin funcién
2 AIF X1 (PDO1, controlado por sync)
3 C4040 (control a través de codigos)
4 Sin funcién

IMPORTANTE

Seleccion del interface de control [ 119

La palabra de control se espera a

través del PDO CAN1_IN. El
control se realiza a través del

interface CAN X4 (MotionBus). La

informacién de control y de
estado se recibe o envia a través
de CAN1_IN (PDO1).

El control a través del interface
de automatizacion (AIF) X1 sélo
es posible en relacién con el
médulo de comunicacién
EtherCAT EMF2192IB.

(a partir del software de
aplicacién V3.0)

El control se realiza a través de
cédigos. La palabra de control
"Ctrl1” se predetermina a través
del cédigo C4040. A través del
programa de diagnéstico y
parametrizacién Global Drive
Control (GDC) es posible
modificar, por ejemplo, los bits
de control individualmente para
simular el control superior
cuando se desea realizar
pruebas.

LIsg
LI

En el menu de parametros del GDC encontrara el cédigo C4010 bajo Puesta en marcha

rapida = Control/modo de operacion.

EDBCSXM064 ES 9.0 wnze
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6.9 Datos de proceso al médulo de eje (palabra de control Ctrl1 y consignas)

A través del interface de control configurado mediante C4010 (EQ[II9) se transmiten
datos de proceso de forma ciclica al médulo de eje.

® .

1| jAviso!

» Para la comunicacién entre control superior (control de banda) y sistema de
accionamiento sélo se utilizan los canales de datos de proceso CAN1_IN y
CAN1_OUT del interface MotionBus X4.

El MotionBus (CAN) se utiliza para ...

—la sincronizacion del ciclo de regulacion de los esclavos respecto al master
de control,
—la transmision de valores master,
— el control del accionamientoyy,
—si es necesario, para la transmision de datos de monitorizacion para el
diagnéstico.
» El interface de Systembus X14 sélo sirve para la parametrizaciony el

diagndstico con el programa de parametrizacion y operacion de Lenze
"Global Drive Control” (GDC).

» Encontrara mas informacion sobre la comunicacion en el capitulo
"B Configuracion” (E2 [I84).

Estructura de los datos de proceso al médulo de eje

Datos utiles

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
LOW-Byte  HIGH-Byte =~ LOW-Byte  HIGH-Byte LOW-Word HIGH-Word
Word 1 Word 2 DWord (Word 3 + Word 4)

Posicién nominal
(La posicion de consigna llega a través de la palabra
doblely se muestra en el cédigo C0867/1).

Palabra de control Ctrl1  Solo en "Velocity Mode”:
(C3152,C3153) consigna de velocidad

Los cédigos para la visualizacion de la palabra de control (C3152 y C3153) se encuentran en
el menu de parametros del GDC, en Diagnostics (Diagnéstico) = Control/status bits (Bits
de control/estado).

Parameter menu Code Text Walue Ur
—n ---------------------------------------------- ~ca152] o000/ 01s: cortrol word Ctit 0
|| Diagriostic C3153) 001)DIS: Chi1-Bitd0 [T aggle-Bit] 0
_n Device - current status C3153| 002\ DIS: Chll-Bit01 [deactivate limit switch] 0
L\ Fault histoy C3153) 003 DIS: Chi1-Bit2 fres.) 0
) Moton C3153) 004)DIS: Chi1-Bitd3 [5F) 0
§ . C3153| 005|DIS: Chll-BitDd [Monitor-data-zelect-0 LSEB) 0
il - el il £3153] 08| DIS: Cull-Bitd5 [Monitor-data-select-1) 0
] Motionbus CAN - processdata £3153) 007|DIS: Cull-Bitd5 (Moritor-data-select-2 MSE] 0
B Systerbus CANaux - processdata C3153| 008 DIS: CHiT-Bitd7 (CINH) 0
I-AT) AIF - Processdata 3153 009 0IS: Chil-BitD3 [Disable) 0
) Motor | |53153]_00[DIS: Cut 03 (CINH) ™
) = e e I S

ECSXA534

Fig.6-11 Pantalla GDC: Indicacién de los bits de control y de estado
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Palabra de control "Ctrl1”
La palabra de control consta de 16 bits que se indican en forma de bits bajo C3151/x:

Bit
0

N o ou b

10

11

12

13

14

15

EDBCSXM064 ES 9.0

Nombre
Toggle

Reservado

Brake-direct

Quickstop (QSP)

Seleccion de
datos de
monitor

Habilitacion del
convertidor

Inhibicién del
funcionamiento

Inhibicién del
convertidor
(CINH)

TRIP-SET

TRIP-Reset

Operation mode
specific (1)
Operation mode
specific (2)
Operation mode
specific (3)
Reservado

Nivel
HIGH activo

Flanco
positivo

HIGH activo

HIGH activo

Significado

Toggle-Bit:

Con cada telegrama el control superior cambia el estado de este bit. En el

convertidor se monitoriza el "toggle” ciclico. Si el contador de errores

supera el valor configurado en C3161, el accionamiento reacciona segun la

funcién configurada en C3160.

Sélo ECS Motion <V1.x:

Desactivar monitorizacién de final de carrera de hardware (Release Limit

Switch):

0 = monitorizacién de final de carrera activa

1 = monitorizacion de final de carrera no activa:
Después de un TRIP-RESET puede abandonarse el final de carrera de
hardware activado.

Controlar la salida de relé de los frenos de forma directa, sin légica de freno

® So6lo activo si el modo légica de freno C4020 = 2.

e Tener en cuenta el tiempo de apertura/cierre del freno en el control
superior.

0: freno cerrado (relé de salida no activado)

1: freno abierto (relé de salida controlado)

Parada rapida (QSP):

0 = QSP no activo

1 = QSP activo:
El accionamiento se lleva hasta la parada dentro del tiempo configurado
en C0105.

Seleccion de los datos de monitorizacion devueltos al control superior

ademas de la posicion real. (£ [T22]

(Bit 4 = LSB, Bit 6 = MSB)

Habilitacion del convertidor:
0 = convertidor no habilitado
1 = convertidor habilitado
Aviso: Este bit tiene que estar en ”1” (TRUE) para que el convertidor trabaje.
Dependiendo de la configuracién de la l6gica de frenado (C4020) la
habilitacién del convertidor (Bit 7) tendra también efecto sobre el control
del freno.
Inhibicién del funcionamiento:
0 = inhibicién de funcionamiento no activa
1 = inhibicién de funcionamiento activa
Inhibicién del convertidor (CINH):
0 = inhibicién del convertidor no activa
1 = inhibicién de convertidor activa:
Todos los controladores internos son reseteados.

Activar Trip (TRIP-SET):

0 = no activar ningun Trip

1= activar Trip:
El accionamiento se controla en el estado determinado bajo C0581y
emite "EEr” (monitorizacién externa).

Resetear mensaje de fallo (TRIP-RESET)

0 = no resetear mensaje de fallo

1 = resetear mensaje de fallo:
Resetea un TRIP activo siempre y cuando se haya eliminado la causa del
fallo. Si la causa del fallo sigue activa no habra ninguna reaccion.

Véase modos de funcionamiento (Bit 12 = LSB, Bit 14 = MSB):

"Velocity Mode” ”"Homing Mode”  ”IP-Mode” ”Manual Jog”
(Q[T=8) @r=3 (Q[I=0) (@r=3)
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Seleccion de datos de monitorizacién (C3181))

Dependiendo de los valores de los bits de control 4 ... 6 el accionamiento puede enviar los
siguientes datos de monitorizacion:

Bité Bit5 Bit4

0
0
0

Ctrl1.

0
0
1

0
1
0

Valor de los
Bits de
control 4...6

0
1
2

Datos de monitorizacion

Libre
MCTRL_nPos_a

DINT_TO_INT
(MCTRL_dnPosSet_p)
MCTRL_nNAct_a

MCTRL_nMAct_a
MCTRL nlAct_a

MCTRL_nDCVolt_a

nPoslatchDiff

Lenze

Significado

Posicion de eje 16 bits

Error de seguimiento de fase
(+215 incrementos)

Velocidad actual (N = 214
incrementos)

Par actual (Mpax = 214 incrementos)

Corriente de motor actual (I, = 214
incrementos)

Voltaje del DC bus actual
(214 unidades [units] = 1000 V)

Diferencia entre posicién actual y
posicién actual con Touch Probe (C6000)

EDBCSXMO064 ES 9.0
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6.10 Datos de proceso del médulo de eje (palabras de estado y valores reales)

A través del interface de control configurado mediante C4010 (CA[TI9) se transmiten
datos de proceso de forma ciclica del médulo de eje al control superior.

Estructura de los datos de proceso transmitidos

Datos utiles

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
LOW-Byte  HIGH-Byte = LOW-Byte  HIGH-Byte LOW-Word HIGH-Word
Word 1 Word 2 DWord (Word 3 + Word 4)
Palabra de estado de Datos de monitorizacién Posicion real (valor de 32 bits)
aplicacién Stat1 (C3150, (C3181) (Normalizacién: 216 por revolucién del encoder de
3151) posicion)

Los codigos para la visualizacion de la palabra de estado Statl (3150 y C3151) se
encuentran en el menu de parametros del GDC, en Diagnéstico - Motion - Bits de

control/estado.

Parameter menu Code | | Test Yalue ;2
—n ---------------------------------------------- *M caisa| molois: cen-giog [CIMH] 0
—G Diaghostic C3153) 011 DI5: Cul1-Bit10 [Trip-Set) i}
L) Devics - current status 3153 012|DIS: CHll-Bitl1 (Trip-Resst 0
_n Fault bistory C3153) 013|015 Cull-Bit1 2 rs.] 0
_n Matian C3153] 014|015 Cull-Bit1 3 [JogCw] 0
—E Ty r——r C3153] 015|DIS: Cull -B?t'l 4 [JogCCw] 0
C3153] 06| DI5: Cull-Bit15 [res.] 0
T} Motionbus CAN - processdata T3150] 000 DIS: Statusward Statd 0
—\E Systembus CANaus - procsssdata C2151] 01| DIS: Stat1-Bit0 (T oggle-Bit) 0
—n AlF - Processdata C3151| 002 DIS: Stat1-Bitd [Homing/IP-Mode active] 0
—n Mator C3151| 003 DIS: Stat]-Bit02 [Ref-0K /PozLatch active) 0
_n Display MCTRL C3151| 004 DIS: Stat]-Bit03 [HomingFosLatch fault) 0
L) Short setup C3151| 005|DIS: Stat1 Bitdd [Ref/TP-Sensor) 0
_n Configuration user menue C3151] 00| D15: Stat]-Bit0S [limit switch poz) 0

BB | e /b J B || C3151) 007 DIS: Statl-Bit0E (limi zwitch neg) 0 w

< > < >

ECSXA549

Fig.6-12 Pantalla GDC: Visualizacion de la palabra de estado
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Palabra de estado Statl

La palabra de estado Statl (C3150, C3151) consta de 16 bits, que transmiten
respectivamente las informaciones siguientes:

Bit Nombre Nivel Significado
Modo de operacion "Homing Modo de operacion ”IP-Mode”
Mode” (C5000=6) (c5000=7)
@r=3 ([0

0 Toggle HIGH activo Toggle-Bit:

Con cada telegrama el control cambia el estado de este bit. En el
convertidor se monitoriza el "toggle” ciclico. Si el contador de errores
supera el valor configurado en C3161, el accionamiento reacciona
segln la funcién configurada en C3160.

1  Modo Homing/IP Homing activo Modo IP activo
activo

2  Ref-ok/PosLatch Referencia conocida Evaluar el registro de posicién
activo (Pos_Latch)

3 Reservado Reservado Reservado
Interruptor de Interruptor de homing Sensor Touch-Probe

homing/sensor TP
5 Finalde carrerade LOW activo Elfinal de carrera de hardware del area de desplazamiento positiva

eje (positivo) esta activado.
6 Final de carrera de El final de carrera de hardware del area de desplazamiento negativa
eje (negativo) esta activado.
7 ECS Motion >V3.0: HIGH activo Salida de relé del freno:
Brake-open 0: freno cerrado (relé de salida no activado)
1: freno abierto (relé de salida controlado)
8 EstadoOLSB Los siguientes valores posibles son validos para los cuatro bits de

estado (en codificacién binaria):

e 0:Inicializacion tras la conexion del voltaje de alimentacion

1: Inhibicién de conexién (LOCK-MODE), proteccién contra el
rearranque activo (C0142)

3: Inhibicién del convertidor (CINH) activa

6: Convertidor habilitado

7: La reacciéon de una monitorizacién ha generado un "mensaje”.
8: La reaccion de una monitorizacién ha generado un "TRIP”.

10: La respuesta de una monitorizacién o una parada rapida
externa (QSP) a través de la entrada digital X6/DI1 ha producido
un "FAIL-QSP”.

12 Advertencia 1 = advertencia
(Sélo visualizacién del fallo de funcionamiento; el accionamiento
sigue funcionando con control).

9 Estadol

10 Estado?2

11 Estado 3 MSB

13 IstPositionOK 0 = la posicion real ya no es actual.

Error de encoder: Se tiene que referenciar nuevamente.
14 FailToAckn 1 =es necesario rearmar un error.
15 rdy 1 = listo para funcionar
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Monitorizacién del Toggle-Bit

. o .2 o
6.10.1 Monitorizacion del Toggle-Bit
Motion Control superior
Generador Habilitacion
de del
Toggle-Bit convertidor
Drive
IN ouT
Toggle-Bit
Interrupcion si Interrupcion si Interrupcion si
el convertidor el convertidor el convertidor
no esta habilitado no estéa habilitado no esta habilitado
PDO PDO PDO
v
»—T > —T —C »
IN ouT IN ouT IN ouT
A A A 4
Toggle-Bit Toggle-Bit Toggle-Bit
Monitoring Monitoring Monitoring
Error Error Error
handling handling handling
A, A v
Convertidor 1 Convertidor 2 Convertidor n
ECSXA501
Fig.6-13 Principio basico de la monitorizacion del Toggle-Bit

A través de la monitorizacion del Toggle-Bit se controla la transmisién sincronizada
detelegramas al bus de campo.

El control superior Motion genera una senal que cambia entre los estados HIGH y LOW
(Toggle Bit). Este patrdn de bits se transmite de forma ciclica a través de un canal de datos
de proceso delMotionBus (CAN, EtherCAT) a todos los convertidores dentro de la
interconexion de convertidores.

Cada convertidor monitoriza el cambio de estado del Toggle-Bit y emite al mismo tiempo
el patron de bits 1 : 1 al control. En caso de aparecer errores en la interconexion
deconvertidores se realiza una evaluacion de errores independiente en cada convertidor.

En el caso de error (p.ej. al faltar un telegrama) el contador de errores Toggle-Bit se
incrementa en 1. Dependiendo del limite de recuento de errores (C3161) y de la reaccion
ante fallos (C3160) pueden reaccionar todos los controladores involucrados
independientemente de la comunicacidn (Error handling).

La monitorizacion de Toggle-Bit sélo esta activa cuando la habilitacion a través del bit de
control Ctrl1.Bit07 se ha realizado a través del control superior. Asimismo, el Toggle-Bit se
reenvia al control solamente en este estado.
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6 Puesta en marcha
Datos de proceso del médulo de eje (palabras de estado y valores reales)
Monitorizacién del Toggle-Bit
En el GDC se puede configurar el limite de error (C3161) y la reacciéon ante error (C3160) en
el menu de parametros, en Motion = Toggle bit monitoring (Monitorizaciéon del
Toggle-Bit).
Parameter menu Code | Test Yalue Unit
—G Mation 1 fcoooz] 000 Parameter save Done
_n Maschine parameter C31E1 000 [Toggle Bit] Limit fault counter 4
_n Interpolated position mode (C5000=7) C31E0 000 [Toggle Bit) Reaction Toggle-Bit Aus
| Marial (£5000-128) £3153) 001 DIS: Cull-Bitd0 [T oggle-Bit 0
| ) Horing (C5000-6) £3151| 001 DIS: Statl-Bitd0 (Toggle-Ei] 0
—n Torgue pilot control
—n Monitordata
—n Pos-Latch via TP
—E Toggle bit monitaring
N Controller adjustment 2
< >
ECSXA545
Fig.6-14 Pantalla GDC: Monitorizaciones
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C3160 ToggleErrReac 3 Reaccion ante error Toggle Bit mIrzy
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C3161 ToggleErLimit 4 Limite de contador de errores mIrz3
Toggle Bit
0 {1 units} 65535
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Introducir parametros de la maquina

Al

6.11 Introducir parametros de la maquina
En el GDC los cédigos de parametros de maquinas como p.ej. tiempo de deceleracion para
parada rapida (QSP) o velocidades maximas, se encuentran en el menu parametros, en
Motion = Machine parameter (Parametros de la maquina).
Parameter menu Code | Test Yalue Unit
e 1 fconoz] 000 Parameter save Done
N Diagnostic CO011 0 000 Max. velocity Mmax 3000 rpm
_ Shart setup C3034| 000 DIS: curent following ermor 0
_n Configuration user menue C3030 000 [FollowErr-W'tam] Follo.wing error‘.l I?mit 400000 Inc
_n Load / Store / FLE: C3031 000 [FollowEn-FalI].Folléwmg fenor2llm|t 800000 Inc
COT05 000 Q5P deceleration time (Tif) 0000 s
_n ---------------------------------------------- CO022 000 Max. output current (Irmax limit) 8.00 &
—E Lentrol/Lenirol mode £0303| 000/ Selection speed range 175%.+4175%
=] Mation
E Mazchine parameter
n Interpolated pozition mode [CH000=7]
< >
ECSXA535
Fig.6-15 Pantalla GDC: Puesta en marcha rdpida, introducir pardmetros de la maquina
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0011 Nmax 3000 Velocidad maxima
500 {1 rpm} 16000 Valor de referencia para la
determinacion de la consigna
absoluta y relativa para tiempos
de aceleracién y deceleracién
Para parametrizacion mediante
interface: jRealizar cambios
importantes en un solo paso sélo
estando el convertidor inhibido
(CINH)!
C0105 QSPTif 0,0 Tiempo a transcurrir para un [Te3
Paro rapido (QSP)
0,000 {0,001 s} 999,999 Relativo a la modificacién de
velocidad npmax
(C0011) ... 0 rev/min.
C0596 NMAX limit 5500 Velocidad maxima de la 2Zz3
instalacién como limite superior
de la monitorizacién de
velocidad NMAX.
0 {1 rpm} 16000
C3030 FolloErrWarn 400000 Limite de error de seguimiento ~ EA[T59
de fase para activar una
advertencia
0 {Linc} 2140000000
C3031 FolloErrFail 800000 Limite de error de seguimiento ~ EA[T59
de fase para activar un FAIL-QSP
(se ejecuta la parada rapida
(QSP)).
0 {Linc} 2140000000
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Introducir parametros de la maquina

Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C3032 FollErrlreac 2 Primera reaccién al alcanzar el 159
limite de error de seguimiento de
fase
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C3033 FollErr2reac 4 Segunda reaccién al alcanzarel  EJ[I59
limite de error de seguimiento de
fase
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
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Configurar entradas y salidas digitales

Entradas digitales en la comunicacién a través de MotionBus (CAN) X4

6.12

Configurar entradas y salidas digitales

En el menu de pardametros del GDC bajo Puesta en marcha rapida = Entradas/salidas
digitales encontrara el codigo C4011 para la configuracion de la asignacion de senales de
las entradas digitales.

Codigo

Denomina-
ciéon

C4011

Num.

6.12.1

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Eleccion
{Appl.}

0

0 Entrada X6/DI1 =parada rapida (QSP)

1 Entrada X6/DI1 = fuente Sync

Configuracion C4011 = 0:

Borne
X6/DI1

X6/DI2

X6/DI3

X6/Dl4

EDBCSXM064 ES 9.0

Funcion Nivel
Paro rapido (QSP) LOW

HIGH
Interruptor de homing/  LOW
Sensor Touch-Probe HIGH
Final de carrera de LOW
hardware positivo

HIGH
Final de carrera de LOW
hardware negativo

HIGH

IMPORTANTE

Configuracién de las entradas 0 129
digitales
(a partir del software de

aplicacion V3.0)

Configuracién si se controla a 0 129
través del interface CAN X4
(MotionBus).

e Configuracién C4010=0

Configuracién si se controla a
través del interface AIF X1 (sélo
con EtherCAT).

e Configuracién C4010 =2

LI

Entradas digitales en la comunicacion a través de MotionBus (CAN) X4

Reaccion

El accionamiento es frenado dentro del tiempo configurado
en C0105 hasta parar.

El motor sigue a la consigna predeterminada.
Sin reaccion

Activacién del interruptor de homing/sensor Touch-Probe
(activo en los flancos, respectivamente)

El convertidor avisa al control de la activacion del final de
carrera de hardware positivo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.

Sin reaccion

El convertidor avisa al control de la activacién del final de
carrera de hardware negativo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.

Sin reaccion

Lenze 129



6.12.2

6.12.3

130

Puesta en marcha
Configurar entradas y salidas digitales
Entradas digitales en la comunicacién a través de interface de automatizacién (AIF) X1

Entradas digitales en la comunicacion a través de interface de automatizacion (AIF) X1

Configuracion C4011 = 2:

Borne Funcion Nivel Reaccion
X6/DI1 Fuente Sync LOow Sin Sync
HIGH Sync activa
X6/DI2 Interruptor de homing /  LOW Sin reaccién
Sensor Touch-Probe HIGH Activacién del interruptor de homing/sensor Touch-Probe
(activo en los flancos, respectivamente)
X6/DI3 Final de carrera de LOW El convertidor avisa al control de la activacién del final de
hardware positivo carrera de hardware positivo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.
HIGH Sin reaccion
X6/Dl4 Final de carrera de LOW El convertidor avisa al control de la activacion del final de
hardware negativo carrera de hardware negativo. Se puede obtener una
seguridad adicional conectando el circuito de paro de
emergencia.
HIGH Sin reaccion

Configurar polaridad de las entradas y salidas digitales

Para cada entrada y salida digital se puede determinar la polaridad. De esta forma el
usuario determina si la entrada o la salida estara activa en HIGH o activa en LOW.

Se dispone de:

» 4 entradas digitales (X6/DI1 ... D14)

» 1salida digital (X6/DO1)

» 1salida derelé (X25/BD1, BD2)

L a

1| jAviso!

En la funcion Touch Probe o durante la sincronizacion a través de la entrada
digital X6/DI1 no se tienen en cuenta las polaridades configuradas.

En el GDC, los cddigos para la configuracion de la polaridad de las entradas y salidas
digitales se encuentran en el menu parametros bajo Terminal 1/0O (Bornes E/S):

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Denomina- Lenze/ Eleccion
{Appl.}
Polaridad de las entradas [ 130
digitales (DIGIN)
DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI1
{1} {Nivel LOW activo}
DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI2
{0} {Nivel HIGH activo}
DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI3
{1} {Nivel LOW activo}
DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/Dl4
{1} {Nivel LOW activo}
0 Nivel HIGH activo

Nivel LOW activo
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Caodigo
Num. D'gnomina-
cion
C0118
1 DIGOUT pol
2 DIGOUT pol

EDBCSXM064 ES 9.0

Puesta en marcha 6

Configurar entradas y salidas digitales
Configurar polaridad de las entradas y salidas digitales

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

Elecciéon
Nivel HIGH activo
Nivel HIGH activo
0 Nivel HIGH activo

Nivel LOW activo

Lenze

IMPORTANTE

Polaridad de las salidas digitales EJ[I3Q
X6/DO1 (DIGOUT bOutl_b)

X25 (DIGOUT _bRelais_b,
conexion de frenos)
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6.13

6.13.1

Cadigo

C0935

C0936

C3008

C3009

132
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Configurar parametros de homing
Parametro de homing

Configurar parametros de homing

Durante el homing, el accionamiento avanza en un modo previamente seleccionado
(C3010), para determinar la posicion cero (referencia) mediante una marca de referencia
y comunicarsela al control del accionamiento. Todas las indicaciones de posicion se

refieren a esta referencia.

En el GDC los cddigos para la configuracion de los parametros para el homing (p.ej. modo
homing, velocidad, offsets) se encuentran en el meniu de parametros, en Motion =

Homing.
Parameter menu Code Text Walue | Ur
—n Load / Stare / PLC 1 Jcoooz] 000 Parameter save Done
_n .............................................. C4010 000 Selection control interface Can1 [PDOT with Sync)
_n Control/Contral mode CHO00 000 Select operation mode 7
_E Motion CHO0T| 000|DIS: act. operation mode 0
) C4040 000 Contral Word Chll w1 via cade, if C4010=3) 0000k
n Mazchine parameter - _
Interpolated pastion mode [C5000<7] C3010 000 Mode of homing procedure [Homing Mode] » over Ref to zero pulze
Q) Interpolated p - L0335 000 Hering velocity 100/ rpm
0 Manual [C5000-128] £0936 000/ Homing Tiime 100/
&) Homing (C5000=6] C3011 000 Offset Reference position [with movernent) 0 Inc
&) Torque pilot cantral C3M2 000 Offzet Real measuting system 0lnc
n Monitordata 2 C3002 000 Initialization of act. position with power-0O8 Init with zero [ChangedPosz)
) S T e o e
ECSXA537
Fig.6-16 Pantalla GDC: Puesta en marcha rapida, introducir pardmetros para homing
Parametro de homing
Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
L_REF1 speed 100 Velocidad de avance para el 0 132
homing
1 {1 rpm} 16000
L REF1Ti 1,0 Tiempo de deceleracion (T;) del (3 132
homing
0,01 {0,015} 650,00
HomeMIlim 10,0 Limite de par para el modo de L1423
homing C3010=16017 (B8] Ny, |
(100,00 % = par max. de C0057)
0,00 {0,01 %} 100,00
TimeHome 100 Duracion de deteccién del tope  A[T43
Mlim mecanico para modo de mIa
homing C3010=16 017
0 {1 ms} 65535

Lenze
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Configurar parametros de homing
Parametro de homing
Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
NdGm. Denomina- Lenze/  Eleccion
cion {Appl.}
C3010 HomingMode 8 Modo de homing M3
0 >_Rn_MP Simbolos de la seleccién: L
e >: movimiento en direccién
1 <_Rn_MP positiva
T e <:movimiento en direccién
2 >_Lp_<_Rn_MP negativa
- T - e Lp:final de carreraen
3 <Ln > RN MP dlrec.aon positiva
- === e Ln:final de carrera en
2 T direccién negativa
4 > _Rp_<_Rn_ e Rp: flanco positivo del
interruptor de homing
5 <_Rp_>_Rn_MP e Rn: flanco negativo del
interruptor de homing
6 >_Rn_>_TP e MP: impulso/ posicién cero
del encoder de posicién una
7 < Rn_< TP vez por cada revolucion del
motor)
8 s TP e TP:sefial Touch-Probe
- e MIim: tope mecanico (limite
9 < TP de par)
Comentarios:
> < . 1
10 TP e Sise utilizan los modos de
homing0 ... 5 se ha de
1 <_Ln_>_TP configurar C0540 = 2.
e Eltope mecanico esta
12 > Lp_<_MP definido como superacién del
limite de par C3008 para la
13 <_Ln_>_MP duracién C3009.
® Laejecucion de la ultima
14 > MP accién realizada, genera un
- homing (p.ej. en caso de "MP”
15 < MP del~impuI§o cero), incluso si el
- accionamiento sigue en
- marcha después.
16 >_MLim e Entodos los modos sin final
: de carrera ("Lp” / "Ln") no es
17 <_MLim posible abandonar el final de
carrera si en C3175 se ha
99 Definir homing configurado la reaccion ante
errores.
C3011 Home offset 0 Offset entre la posicion de 123
homingy la de parada
-2140000000 {linc} 2140000000
C3012 Measure offs. 0 Offset para desplazamiento de la [1[T44
posicién cero respecto a la de
parada
-2140000000 {linc} 2140000000

EDBCSXM064 ES 9.0
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

6.13.2 Modos de homing (Homing Modes)
Modos 0y 1
A través de interruptor de referencia avanzar a impulso cero (posicion cero del encoder de
posicion).
Y It 3]

B ] 5

\ 4

ECSXA510

Fig.6-17 Homing en modo 0

Final de carrera de hardware negativo

Interruptor de referencia

Impulso cero (posicion cero del encoder de posicion)
Final de carrera de hardware positivo

Carga (p.e. carro)

Direccién de avance

Posicién de referencia

O &ML O @ B

La carga (p.ej. carro) avanza desde su posicion inicial, pasando por encima del interruptor
de homing al primer impulso cero tras abandonar el interruptor de homing. En este
impulso cero se encuentra la posicion de referencia. Antes del homing la carga se puede
encontrar sobre el interruptor de homing.

Configuraciones

Modo 0 Modo 1

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccion del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 0. e Configurar C3010 = 1.

] .
1| jAviso!
» Elencoder de valor absoluto Single-turn (encoder SinCos) y el resolver no

tienen ningun impulso cero. Aqui la posicion cero corresponde al impulso
cero.

» Con los encoders de valor absoluto Multi-turn sélo pueden utilizarse los
modos de homing 6 ...11y 99 (C3010=6...11 0 99).

» Si la salida de frecuencia master (X8) ha de utilizarse como emulacién de
encoder con impulso cero, se debera configurar C0540=2.
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 2y 3

Avanzar hasta el final de carrera de hardware, retroceder y seguir pasando por el
interruptor de homing hasta el impulso cero (posicién cero del encoder de posicion.

0
1

jAviso!

» Durante el retroceso, el final de carrera de hardware debe estar ocupado
(dimensionar la mecanica de forma correspondiente).

» En un ciclo de 6 ms se consultan los finales de carrera de hardware
negativos/positivos.

3]

Ref R]

[
»

ik
m

A

ECSXA511

Homing en modo 2

Final de carrera de hardware negativo

Impulso cero (posicion cero del encoder de posicién)
Interruptor de referencia

Final de carrera de hardware positivo

Carga (p.e. carro)

Direccion de avance

Posicion de referencia

B & m G O @ B

La carga (p.ej. carro) avanza hasta un final de carrera de hardware. Durante el avance no se
genera ningun mensaje de fallo. Una vez llegado al final de carrera de hardware cambia la
direcciony la carga, mas alla del interruptor de homing, avanza al primer impulso cero tras
abandonar el interruptor de homing. En este impulso cero se encuentra la posicion de
referencia. Si el accionamiento se encuentra en un final de carrera de hardware antes del
homing, se invierte inmediatamente.

En el modo de homing 2y 3 el interruptor de homing se encuentra con seguridad ya que
en el peor de los casos se recorre toda el area disponible.

Configuraciones

Modo 2 Modo 3
(Homing en direccién del final de carrera de hardware  (Homing en direccién del final de carrera de hardware
positivo) negativo)
e Configurar C3010 = 2. e Configurar C3010 = 3.
] .
1] jAviso!

EDBCSXM064 ES 9.0

» El encoder de valor absoluto Single-turn (encoder SinCos) y el resolver no
tienen ningun impulso cero. Aqui la posicion cero corresponde al impulso
cero.

» Con los encoders de valor absoluto Multi-turn sélo pueden utilizarse los
modos de homing 6 ... 11y 99 (C3010 =6 ... 11 0 99).

» Si la salida de frecuencia master (X8) ha de utilizarse como emulacién de
encoder con impulso cero, se debera configurar C0540=2.
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 4y 5

Avanzar al interruptor de referencia, retroceder y avanzar a impulso cero (posicion cero del
encoder de posicion).

Bl I

Ref R

|
m

}

ECSXA512

Fig.6-19 Homing en modo 4

Final de carrera de hardware negativo

Impulso cero (posicién cero del encoder de posicion)
Interruptor de referencia

Final de carrera de hardware positivo

Carga (p.e. carro)

Direccién de avance

Posicién de home

B & m G 6 @ B

La carga (p.e. carro) es llevada desde la posicion inicial al interruptor de referencia. En el
interruptor de referencia retrocede y avanza hasta el primer impulso cero tras abandonar
el interruptor de referencia. En este impulso cero se encuentra la posicion de referencia. Si
el accionamiento se encuentra en el interruptor de referencia antes del homing, se
retrocede inmediatamente.

Configuraciones

Modo 4 Modo 5

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccién del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 4. e Configurar C3010 = 5.

] o
1| jAviso!
» El encoder de valor absoluto Single-turn (encoder SinCos) y el resolver no

tienen ningun impulso cero. Aqui la posicion cero corresponde al impulso
cero.

» Con los encoders de valor absoluto Multi-turn sélo pueden utilizarse los
modos de homing 6 ...11y 99 (C3010=6... 11 0 99).

» Si la salida de frecuencia master (X8) ha de utilizarse como emulacién de
encoder con impulso cero, se debera configurar C0540=2.
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Modos de homing (Homing Modes)

Modos 6y 7
Avanzar a la senal Touch-Probe a través de interruptor de homing.
X6/DI2
/——-B——xslnm
0 11

B ©

F! Ref :_ﬁhj ]

.
»

| =

@

ECSXA513

Fig.6-20
Interruptor final de hardware negativo
Interruptor de homing

Sefial Touch-Probe (Sensor Touch-Probe)
Interruptor final de hardware positivo
Carga (p.ej. carro)

Direccion de avance

Posicién de homing

(Al
(D]
[E
(]
[

El Touch Probe se utiliza si el impulso cero (posicion cero del encoder de posiciéon) no
aparece en el mismo lugar de forma reproducible debido a la estructura mecanica. El
impulso cero también se puede haber desplazado mecanicamente tras un cambio de
motor.

La carga (p. ej. carro) se desplaza desde su posicion inicial sobre el interruptor de homing
hasta la primera senal Touch-Probe después de abandonar el interruptor de homing. En
esta sefal Touch-Probe se encuentra la posicién de homing. En la entrada digital X6/DI2
hay un nivel HIGH. Antes del homing la carga debe estar sobre el interruptor de homing.

Através de X6/DO1 debe conmutarse un relé que en X6/DI2 conmuta entre el interruptor
de homingy el sensor Touch-Probe. (L1 [62)

Configuracion

Modo 6 Modo 7

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccién del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 6. e Configurar C3010 = 7.
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Modos 8y 9

Avanzar a la senal Touch-Probe.

ECSXA514

Fig.6-21 Homing en el modo 8

Interruptor final de hardware negativo
Sefial Touch-Probe (Sensor Touch-Probe)
Interruptor final de hardware positivo
Carga (p.ej. carro)

Direccién de avance

Posicién de homing

@ m O O @

El Touch Probe se utiliza si el impulso cero (posicion cero del encoder de posiciéon) no
aparece en el mismo lugar de forma reproducible debido a la estructura mecanica. El

impulso cero también se puede haber desplazado mecanicamente tras un cambio de
motor.

La carga (p.ej. carro) avanza desde su posicion inicial hasta la primera sefal Touch-Probe
que se encuentre en la direccion de avance. En esta sefnal Touch-Probe se encuentra la
posicién de referencia.

Configuracion

Modo 8 Modo 9

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccion del final de carrera de hardware

positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 2. e Configurar C3010 = 3.

e Silasefal Touch-Probe ya se encuentraen X6/DI2 e Sila sefial Touch-Probe ya se encuentra en X6/DI2
en primer lugar se realiza una marcha libreen la en primer lugar se realiza una marcha libreen la
direccion del final de carrera de hardware positivo. direccion del final de carrera de hardware negativo.

wnze EDBCSXMO064 ES 9.0
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 10y 11

Avanzar hasta el final de carrera de hardware, invertir y seguir hasta sefal Touch-Probe.

[ q

1] jAviso!

» Durante la inversion debe estar cubierto el final de carrera de hardware
alcanzado (disenar la mecanica en consecuencia).

» En un ciclo de 6 ms se consultan los finales de carrera de hardware
negativos/positivos.

[ - &l

ECSXA515

Fig.6-22 Homing en modo 10

Interruptor final de hardware negativo
Sefal Touch-Probe (Sensor Touch-Probe)
Interruptor final de hardware positivo
Carga (p.ej. carro)

Posicién de homing

Direccién de avance

@ m G 6 @ B

El Touch Probe se utiliza si el impulso cero (posicion cero) del encoder de posicion no
aparece en el mismo lugar de forma reproducible debido a la estructura mecanica. El
impulso cero también se puede haber desplazado mecanicamente tras un cambio de
motor.

La carga (p.ej. carro) avanza desde su posicion inicial hasta un final de carrera de hardware.
Durante el avance no se genera ningiin mensaje de fallo. Una vez llegado al final de carrera
de hardware cambia la direccion y la carga avanza a la sefial Touch-Probe. En esta senal se
encuentra la posicion de referencia. Si el accionamiento se encuentra en un final de carrera
de hardware antes del homing, se invierte inmediatamente.

Configuracion

Modo 10 Modo 11

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccién del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 10. e Configurar C3010 = 11.
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6 Puesta en marcha
Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 12y 13

Avanzar hasta el final de carrera de hardware, invertir y seguir hasta el impulso cero
(posicién cero del encoder de posicion).

(] q

1| jAviso!

» Durante el retroceso, el final de carrera de hardware debe estar ocupado
(dimensionar la mecanica de forma correspondiente).

» En un ciclo de 6 ms se consultan los finales de carrera de hardware
negativos/positivos.

ECSXA516

Fig.6-23 Homing en modo 12

Final de carrera de hardware negativo

Impulso cero (posicidn cero del encoder de posicion)
Final de carrera de hardware positivo

Carga (p.e. carro)

Posicién de referencia

Direccion de avance

@ m O O & B

El impulso ceroy el final de carrera de hardware se utilizan si no se dispone de interruptor
de homing ni de sensor Touch-Probe (p.e. en mesas circulares).

La carga (p.ej. carro) avanza hasta un final de carrera de hardware. Durante el avance no se
genera ningun mensaje de fallo. Una vez llegado al final de carrera de hardware cambia la
direccién y la carga avanza al primer impulso cero (posicién cero del encoder de posicion)
tras abandonar el final de carrera. En este impulso cero se encuentra la posicién de
referencia. Si el accionamiento se encuentra en un final de carrera de hardware antes del
homing, se invierte inmediatamente.

Configuraciones

Modo 12 Modo 13

(Homing en direccion del final de carrera de hardware  (Homing en direccién del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 12. e Configurar C3010 = 13.

] .
1] jAviso!
» El encoder de valor absoluto Single-turn (encoder SinCos) y el resolver no

tienen ningun impulso cero. Aqui la posicion cero corresponde al impulso
cero.

» Con los encoders de valor absoluto Multi-turn sélo pueden utilizarse los
modos de homing 6 ... 11y 99 (C3010 =6 ... 11 0 99).

» Si la salida de frecuencia master (X8) ha de utilizarse como emulacién de
encoder con impulso cero, se debera configurar C0540=2.
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 14y 15

Avanzar a impulso cero (posicidn cero del encoder de posicién).

Bl L

Al
G
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& >

ECSXA517

Fig.6-24 Homing en modo 14

Interruptor final de hardware negativo

Impulso cero (posicion cero del encoder de posicion)
Interruptor final de hardware positivo

Carga (p.ej. carro)

Direccion de avance

Posicién de homing

@ m G 6 @ B

Se utiliza sélo el impulso cero si no se dispone de interruptor de homing ni de sensor
Touch-Probe (p.ej. en mesas circulares).

La carga (p.ej. carro) avanza desde su posicion inicial hasta el primer impulso cero (posicion
cero del encoder de posicién) que se encuentre en la direccién de avance. En este impulso
cero se encuentra la posicion de referencia.

Configuracion

Modo 14 Modo 15

(Homing en direccion del final de carrera de hardware ~ (Homing en direccion del final de carrera de hardware
positivo) negativo)

e Configurar C3010 = 14. e Configurar C3010 = 15.

] .
1] jAviso!
» Elencoder de valor absoluto Single-turn (encoder SinCos) y el resolver no

tienen ningun impulso cero. Aqui la posicion cero corresponde al impulso
cero.

» Con los encoders de valor absoluto Multi-turn sélo pueden utilizarse los
modos de homing 6 ...11y 99 (C3010=6...11 0 99).

» Si la salida de frecuencia master (X8) ha de utilizarse como emulacién de
encoder con impulso cero, se debera configurar C0540=2.
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modos 16y 17

Avanzar hasta el tope mecanico y determinar posicién de home.

(B]
B ) 9
:El\ R R R e (N "Q\"Q\“QNL]
|
&
E

ECSXA521

Fig.6-25 Homing en modo 16

Tope mecanico (negativo)
Carga (p.e. carro)

Tope mecanico (positivo)
Direccién de avance
Posicién de referencia

m QO @ >

La carga (p. e. carro) se desplaza desde su posicién inicial en direccion positiva o negativa
hasta el tope mecanico. El par motor se limita durante el homing al limite de par (C3008).
Cuando el par motor alcanza el limite de par durante un periodo mayor al tiempo prefijado
en C3009, la consigna de velocidad interna marcha durante el tiempo de deceleracién
configurado (C0936) a ”0”. Después se desplaza el offset configurado en C3011 (L1 [T44).
Si la consigna de velocidad interna = 0, se configura en esta posicion el punto de homing.

va C3009

I

=

M 4
C4018 === =TT Fo-----------
I
1

C3008f---------==------ hﬂ—

g_bOperationModeBit2_SW2

N

ECSXM005

Fig.6-26 Deceleraciéon del homing en el modo 16/17
(Al Valor real de velocidad
Consigna de velocidad
Tope mecdnico
b Valor real de par
Configuraciones
Modo 16 Modo 17
(Homing en direccion del tope mecanico positivo) (Homing en direccion del tope mecanico negativo)
e Configurar C3010 = 16. e Configurar C3010 = 17.
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Configurar parametros de homing
Modos de homing (Homing Modes)

Modo 99

Configurar homing

H***m*ﬁﬁ M\\B}

D

ECSXA522

Fig.6-27 Configurar homing en el modo 99

(Al Final de carrera de hardware, negativo
Final de carrera de hardware, positivo
Carga (p.ej. carro)

O Posicion de homing

Utilice "Configurar referencia” si
» desea determinar Ud. mismo la posicion cero.
» no hay disponible ningtin sensor Touch-Probe (p. ej. con mesas circulares).

» tiene que determinarse una posicion de homing que no dependa de los sensores,
interruptores o impulso cero (p. ej. en ejes transformados).

La carga (p. ej. carro) esta parada en una posicion. Aqui se conmuta al modo de homingy

se configura el homing a C3011 + C3012 (LA [I44) . El eje no se mueve. Después del calculo
interno se informa "Homing OK”.

i jAviso!

Con encoders de valor absoluto (single-turn, multi-turn) sélo es posible ”Iniciar

referencia” a través de C0098 (offset de posicién) en combinacién con la
inhibicion de convertidor (CINH).

Lenze
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Configurar parametros de homing
Desplazamiento de la posicion cero frente a la posicion de referencia (C3011, C3012)

Desplazamiento de la posicion cero frente a la posicion de referencia (C3011, C3012)

v [m/s]

(A]
o B[R

i B S| B : ]

; ; =

! L c3011 i

i f—’! [D]

| 3012 |

[l .
ECSXA526
Fig.6-28 Desplazamiento de la posicion cero (nota: el comportamiento es distinto entre ECS Motion y ECS

Posi&Shaft)

(], [B] Final de carrera de hardware negativo y positivo

Posicion de referencia (impulso cero/posicion cero del encoder de posicion)

D Posicién de parada tras finalizar el homing
[El  Posicién cero del sistema de medicién tras el desplazamiento en C3011y C3012
Ref Interruptor de referencia
Caodigo Descripcion
C3011 Offset entre la posicién de homing y la de parada
e Trayecto a recorrer todavia [inc] después de alcanzar la posicion de homing (p. ej. impulso cero
(posicion cero del encoder de posicion)).
e Valores positivos: Movimiento del accionamiento hacia el final de carrera de hardware
positivo.
e Valores negativos: Movimiento del accionamiento hacia el final de carrera de hardware
negativo.
e Rango de valores: -2140000000 ... 2140000000 [inc]
C3012 Offset para desplazamiento de la posicidn cero:
e Valores positivos: desplazamiento de |a posicion cero al final de carrera de hardware negativo.
e Valores negativos: desplazamiento de la posicion cero al final de carrera de hardware positivo.
e Eldesplazamiento de la posicidn cero se realiza sin otro movimiento de accionamiento.
® Posicién real a través del MotionBus (CAN) = C3011 + C3012 (de ello se obtiene el
desplazamiento de la posicion cero).
e Rango de valores: -2140000000 ... 2140000000 [inc]

Ejemplo

1. C3011 =100000 [inc]:

Después de alcanzar la posicion de referencia (p. ej. impulso cero (posicién cero del
encoder de posicion)) el accionamiento marcha 100000 [inc] en direccién positiva.

La posicidn cero se encuentra en la posicién de homing.

a) C3012 =

50000 [inc] (véase Fig.6-28):

La posicion cero se desplaza 50000 [inc] en direccion negativa.
Posicion real = 100000 [inc] + 50000 [inc] = 150000 [inc]

b) C3012 = -50000 [inc]:
La posicion cero se desplaza 50000 [inc] en direccion positiva.
Posicién real = 100000 [inc] + (-50000 [inc]) = 50000 [inc]
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Configurar parametros de homing
Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento lineal

Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento lineal

Configuraciones para el modo de homing 13
» Configurar el modo de homing 13 con C3010 = 13.

» Elfinal de carrera de hardware negativo ha de actuar al mismo tiempo de
interruptor de homing:

— Conectar el final de carrera de hardware paralelo con X6/DI3 y X6/Dl4 (véase la

asignacion de bornes en [ [62)
— Configurar C0114/3 y C0114/4 =1 (nivel LOW activo).

Configurar velocidad de avance con C0935.

Configurar aceleracion/retardo con C0936.

Predeterminar posicion objetivo como offset para la posicion de home a través de

C3011.
<
C R
' g
i :
1 = 1 E :
C3011 i
.g\H\HH\‘HH\HH‘\HH\H\‘HHH\\\‘H\H\H\‘H;HHH\‘HHHH
: 100 200 300 400 500% 600
E [
Fig.6-29 Homing en el modo 3, final de carrera de hardware negativo como interruptor de homing.

EDBCSXM064 ES 9.0

Final de carrera de hardware negativo

Avance a interruptor de homing

Se desplaza sobre el offset prefijado (C3011) a la posicion destino
Final de carrera de hardware positivo

Impulso cero (posicidn cero del encoder de posicion)

Posicion de destino

(&
D
[E
(]
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Puesta en marcha
Configurar parametros de homing
Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento sinfin

Desarrollo

1.

El modo de operacion "Homing Mode” se selecciona mediante el canal de
parametros (SDO) (E2 [I95) con C5000 y se confirma con C5001.

El homing se inicia mediante la activacion de Ctrl1.Bit12.

— Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

Durante el homing el Ctrl1.Bitl (Homing/IP-Mode) esta activado.

— Ctrl1.Bit1 = 1 (TRUE)

El accionamiento avanza hasta el final de carrera de hardware (A)y da marcha

atras (B).

—Ya que el final de carrera es al mismo tiempo interruptor de referencia, al
abandonar el final de carrera se determina el punto de desconexion previa, es decir

que al alcanzar el siguiente impulso cero (E]) del encoder de posicion, el control del
accionamiento conocera la referencia.

El accionamiento sigue sin interrupcién hasta la posicion de destino ([Fl), que se
determiné como offset para la posicion de homing a través de C3011 ().

Al alcanzar la posicion de destino ha finalizado el homing.

— Ctrl1.Bit12 = O (FALSE)

— Ctrl1.Bit2 = 1 (TRUE)

La posicion cero (C3012 ademas del recorrido realizado en C3011) se envia como
posicion real al control superior.

Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento sinfin

En aplicaciones con distancia de recorrido ilimitada (p.ej. cintas transportadoras y mesas
circulares) la busqueda de la referencia siempre se realiza a través de una marca. Para ello,
el sensor de homing actua de sensor de marca.

Configuraciones para el modo homing 8

» Configurar modo homing 8 con C3010 = 8.
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Puesta en marcha 6

Configurar parametros de homing
Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento sinfin

Configurar posicién objetivo como offset de la posicion de referencia (TP) a través de
C3011y C3012.

Configurar velocidad de avance a través de C0935.

Configurar aceleracion/retardo a través de C0936.

'IE;: w
. g
- 0
O= f ©
- A g A
L § C3011 .
\HEH\HHH‘HHHIH\HHHH\\H\\\H‘\\\HEHH‘HHH\H‘HHH
f 100 200 300 400 E 500 600
(D] [E]

ECSXA520

Fig.6-30 Homing en el modo 8

EDBCSXM064 ES 9.0

Marcha a la posicion de homing

Avance por encima del offset indicado hacia la posicién objetivo.
Sensor Touch-Probe (posicion de homing)

Posicion cero

Posicion de destino

m B O @
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Configurar parametros de homing
Ejemplo: Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento sinfin

Desarrollo

1. El modo de operacion "Homing Mode” se selecciona mediante el canal de
parametros (SDO) (E2 [I95) con C5000 y se confirma con C5001.

2. El homing se inicia mediante la activacion de Ctrl1.Bit12.
— Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

3. Durante el homing el Ctrl1.Bitl (Homing/IP-Mode) esta activado.
— Ctrl1.Bit1 = 1 (TRUE)

4. Elaccionamiento avanza en direccion positiva. [A]
Al alcanzar el flanco positivo del sensor Touch-Probe () el control de accionamiento
conoce la referencia.

5. Elaccionamiento sigue sin interrupcion hasta la posicion de destino (El), que se fijo
como offset para la posicion de homing (TP) a través de C3011.

6. Alalcanzar la posicion objetivo ha finalizado el homing.
— Ctrl1.Bit12 = 0 (FALSE)
— Ctrl1.Bit2 = 1 (TRUE)

7. La posicion cero (C3012 ademas del recorrido realizado en C3011) se envia como

posicion real al control superior.
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Al

6.14 Seleccionar modo de operacion
El software de aplicacion "Motion” (A-SW) soporta los siguientes modos de operacion:
» "Interpolated Position Mode” (para un avance con predeterminacién de consigna
ciclica desde un control de banda con generacién de perfil de avance),
» “Homing Mode” (para el homing),
» “Manual Jog” (para el avance manual, p.e. a través de GDC),
» ”"Velocity Mode”.
Con el C5000 puede seleccionar manualmente el modo de operacién. El codigo de
visualizacién C5001 se utiliza para confirmar el modo de operacion actual.
En el GDC los cédigos para la seleccion del modo de operacion se encuentran en el menu
de parametros, en Motion.
Parameter menu Code Test Yalue | Unit
—n Contral/Contral mode CO003] 000 Parameter save Done
_E Mation C400 000 Selection control interface CAMT [PDO with Sync)
_n WMaschine parameter CHO00 000 Select operation mode 7
_E Interpolated position mode [C5000=7] CHO01| 000)DIS: act. operation mode 0
n Manual (C5000=128) C4040 000 Control Word il w1 via code, if C4010=3] 0000k
_n Homi [EEDDD_B] C3151] 002|DIS: Stat1-Bit01 [Homingd|P-tode active) 0
— oming =
—n Torgue pilot control
—n Monitordata
—n Pos-Latch via TP
—n Toggle bit monitaring
N Controller adjustment
N Motorffeedback systems
N Moritaring
_n ..............................................
LI hdrtinnhiie CaR )
£ >
ECSXA538
Fig.6-31 Pantalla GDC: Seleccién del modo de operacién
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
{Appl.}
C5000 OpMode 7 Seleccién del modo de operacion [ 149

Velocity Mode

Modo Homing

Interpolated Position Mode
128 Manual Jog

C5001 Mode_Op_Dis

Modo de operacion
Sélo visualizacion

Velocity Mode
Modo Homing

Interpolated Position Mode
128 Manual Jog

EDBCSXM064 ES 9.0
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6 Puesta en marcha
Seleccionar modo de operacion
Modo de operacién "Interpolated Position Mode” (IP-Mode)

6.14.1 Modo de operacion ”"Interpolated Position Mode” (IP-Mode)
El "Modo IP” permite un recorrido segun la consigna predeterminada.

Configuraciones

» Seleccionar el modo de operacion "Modo IP”: C5000 = 7
— El c6digo C5000 (4C77h) se describe mediante SDO (L [195).

» Confirmacion de la selecciéon: C5001 = 7
— La seleccion del "Modo IP” es confirmada.
—El c6digo C5001 (4C76h) se ha de leer a través de canal de parametros (SDO). El
avance segun la consigna predeterminada todavia no se ha iniciado.

» Activar "modo IP”: Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de controlCtrl1

Bit Nombre Valor Reaccion

1  Release Limit Switch Sélo para software de usuario <1.x (véase version de software enla
placa de caracteristicas):

Monitorizaciéon de final de carrera activo

R O

Monitorizacion de final de carrera no activa:
e Después de un TRIP-RESET puede abandonarse el final de carrera
de hardware activado.

Sin funcién
Activar modo IP

12  Activar modo IP

13  Activar Pos_Latch Sin funcién
Guardar Touch-Probe activado.
En el siguiente flanco Touch-Probe seleccionado se registra la

posicion TP (CQ [T51)]

R O Br O

jAviso!

Sélo si el Ctrl1.Bit12 =1 (modo IP activo) se puede leer la consigna externa. En
caso contrario, el accionamiento debera controlar al motor con la consigna
interna.

e

Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de estado

Bit Nombre Valor Reaccion
1  Modo IP activo 0 Modo IP no activo
1 Modo IP activo
2 Evaluar Pos_Llatch 0 No hay Touch Probe
1 El flanco Touch-Probe activo ha finalizado el registro de la posicién.
3 Error Pos_Latch 0 No hay error durante el registro de posicién
1 Error durante el registro de posicion - Interrupcién de la funcién
4  Sensor Touch-Probe 0 No hay Touch Probe
1 Sensor Touch-Probe activo
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Modo de operacién "Interpolated Position Mode” (IP-Mode)

Registro Touch-Probe de la posicion real (Pos_Latch)

Para el registro de posicion el accionamiento se desplaza sobre la marca del sensor a un
objetivo definido. Si el convertidor detecta un "Touch Probe” se guarda la posicion actual.

o .

1| jAviso!

La entrada digital X6/DI2 estd ocupada doblemente con el Touch Probe y el
interruptor de homing. Asegurese de que no se influyan ambas senales.

Secuencia de configuracion

Configuracion Descripcion breve
1. Configuracién de parametros. Configurar en el menu de parametros del GDC, en Motion = PosLatch
los siguientes cédigos:
e Configurar C3181 = 7 (nPosLatchDiff)
o bien
Configurar Ctrl1.Bit4, Ctrl1.Bit5 y Ctrl1.Bit6 = 7 [dez].
e (0911 (MCTRL Selecciéon impulso cero/Touch Probe)

Guardar conjunto de parametros.  Configurar C0003 = 1.

Activar el registro de posicion. Configurar Ctrl1.Bit13 = 1 (TRUE).
o bien
Configurar C6001=1,20 3:
1 = Esperar al flanco ascendente
2 = Esperar al flanco descendente
3 = Esperar al flanco ascendente o descendente
4. [Iniciar el posicionamiento. En el modo IP, por medio de la consiga prefijada iniciar un
posicionamiento a través del sensor.
5. Guardar la posicién Touch Probe Con el Touch Probe (X6/DI2 = HIGH) se
e guarda la posicion en la que aparece el Touch Probe en C6000.
e transmite la diferencia respecto a la posicion real en la "Palabra 2”
del telegrama de datos de proceso.
e configura el bit 4 en la palabra de estado en 1 (TRUE).
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Seleccionar modo de operacion
Modo de operacién "Interpolated Position Mode” (IP-Mode)

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0911 MCTRLTP2 0 Fuente de sefal MCTRL Touch
sel. Probe
0 Impulso cero encoder de posicién X7/X8
(C0490)
1 Entrada Touch Probe TP2 X6/DI2
C3181 MonitorData 0 Seleccién de datos de T2
monitorizacion
Libre
MCTRL_nPos_a Posicion real 16 bits relativo a
una revolucién (posicién del
rotor)
2 DINT_TO_INT Error de seguimiento de fase
(MCTRL_dnPosSet_p) +215
3 MCTRL_nNAct_a Velocidad actual (Npmay = 214)
4 MCTRL_nMAct_a Par actual (Mpay = 214)
MCTRL_nlAct_a Corriente de motor actual
(Imax = 214)
6 MCTRL_nDCVolt_a Voltaje actual del bus DC
(214 A 1000V)
7 PosLatchDiff Diferencia entre posicion real y
posicién en caso de Touch Probe
(C6000)
C6000 LatchPosition 0 Posicion durante Touch Probe LIz
-2147483647 {linc} -2147483647
C6001 PoslatchAct 0 Activacion: LIz
En caso de Touch Probe
(X6/DI2 = HIGH) la posicidn real
se guarda en C6000.
0 Inactivo
1 Esperar al flanco ascendente
2 Esperar al flanco descendente
3 Esperar al flanco ascendente o
descendente
C6002 TPReceived 0 Touch Probe (TP) detectado
Sélo visualizacién
0 Ninguin TP detectado
1 TP con flanco ascendente detectado
2 TP con flanco descendente detectado
3 TP flanco ascendente o descendente

detectado

EDBCSXMO064 ES 9.0
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Seleccionar modo de operacion

Modo de operacién "Homing” (Homing Mode)

6.14.2

i jAviso!

Modo de operacion "Homing” (Homing Mode)

» No hay homing con encoder de valores absolutos.

» Con C0098 se puede determinar otra posicién a la de la posicion transmitida
por el encoder de valores absolutos.

Configuraciones

» Seleccionar el modo de operacion "Homing Mode”: C5000 = 6
— El c6digo C5000 (4C77h) se describe mediante canal de parametros (SDO)

(A [I9Y).

» Confirmacién de la seleccion: C5001 =6
— La seleccion del modo Homing es confirmada.
—El c6digo C5001 (4C76h) debe ser leido mediante canal de parametros (SDO).

» Iniciar homing: Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de controlCtrl1

Bit Nombre Valor
1 Release Limit Switch

12 Activar "Homing 0
Mode” (homing) 0>1

1
1->0

Reaccion

Sélo para software de usuario <1.x (véase version de software en la
placa de caracteristicas):

Monitorizaciéon de final de carrera activo

Monitorizacién de final de carrera no activa:
e Después de un TRIP-RESET puede abandonarse el final de carrera
de hardware activado.

No se ejecuta el homing.

Inicio del homing

Se realiza homing.

Interrupcion del homing o homing concluido correctamente.

Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de estado

Bit Nombre Valor
1  Homing activo

2 Referencia conocida
3 Errorde homing

4  Interruptor de homing

PR O RFrP ORFr OFr O

EDBCSXM064 ES 9.0

Reaccion

”Modo homing” no activo

El homing se ha iniciado activando el bit de control 12 = 1.
Se esta realizando el homing o ha sido interrumpido.

El homing ha concluido,»>  Se conoce el homing.

No hay error durante el homing

Error durante el homing = interrupcién de la funcién
Interruptor de homing no activo

Interruptor de homing activo
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6.14.3 Modo de operacion ”Avance manual” (Manual Jog)

Durante la primera puesta en marcha puede ser necesario que el médulo del eje deba
funcionar para la optimizacion también sin el mando superior activo (p. ej. con GDC). Esto
es posible mediante marcha manual a través de las configuraciones en C4010 y C4040.

Configuracion

» Seleccionar el interface de control "C4040”: C4010 = 3
Caédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C4010 Ctrl_Interf 0 Seleccién del interface de control ([Q[IIY
0 CANL1 (PDOL1 con Sync) La palabra de control se espera a LJ 18
través del PDO CAN1_IN. El L 154

154

control se realiza a través del
interface CAN X4 (MotionBus). La
informacién de control y de
estado se recibe o envia a través
de CAN1_IN (PDO1).

1 Sin funcion

2 AIF X1 (PDO1, controlado por sync) El control a través del interface
de automatizacién (AIF) X1 sélo
es posible en relacién con el
moédulo de comunicacién
EtherCAT EMF2192IB.

(a partir del software de
aplicacién V3.0)

3 C4040 (control a través de codigos) El control se realiza a través de
c6digos. La palabra de control
"Ctrl1” se predetermina a través
del c6digo C4040. A través del
programa de diagnéstico y
parametrizacién Global Drive
Control (GDC) es posible
modificar, por ejemplo, los bits
de control individualmente para
simular el control superior
cuando se desea realizar
pruebas.

4 Sin funcién

Configuracion de parametro de marcha manual:

— (3020 (velocidad: 0,00 ... 100,00 % de C0011 (velocidad maxima))
— (3021 (tiempo de arranque: 0,000 ... 999,000 s)

— (3022 (tiempo de deceleracién: 0,000 ... 999,000 s)

Seleccionar el modo de operacion "Manual Jog”: C5000 = 128

—El cédigo C5000 (4C77h) se describe mediante canal de parametros (SDO)
(2 [199).

Confirmacion de la seleccion: C5001 =128

— La seleccion del modo "Manual Jog” es confirmada.

—El cédigo C5001 (4C76h) debe ser leido mediante canal de parametros (SDO).

El accionamiento reacciona a la palabra Ctrl1 bajo el cédigo C4040. (No hay reaccién
a la palabra de control CAN.)
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Seleccionar modo de operacion
Modo de operacién ”"Avance manual” (Manual Jog)

Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de controlCtrl1

» Monitorizacion de final de carrera de hardware:

Bit Nombre
1 Release Limit Switch

» Marcha manual:

Valor Reaccion

Sélo para software de usuario <1.x (véase version de software en la
placa de caracteristicas):

0 Monitorizacién de final de carrera activo

1 Monitorizacién de final de carrera no activa:

® Después de un TRIP-RESET puede abandonarse el final de carrera
de hardware activado.

— Ctrl1.Bit13 (JogCW): Sefial 1: Marcha manual en direccién positiva.
— Ctrl1.Bit14 (JogCCW): Sefal 1: Marcha manual en direccién negativa.
— Ambos bits de control = Senal 1: Stop.

Para la marcha manual son de aplicacion los parametros de marcha manual configurados
para la velocidad, aceleracion y deceleracion.

Codigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C4040 Palabrade 0
control Ctrl1

0 {1 bit}

Bit0 Toggle

Bit 1 Reservado
ECS Motion <V1.x: desactivar
monitorizacion de final de carrera de
hardware (Release Limit Switch)

Bit2 Brake-direct

Bit3 Quickstop (QSP)

Bit4 Seleccion de datos de monitorizacién
LSB

Bit5 Seleccion de datos de monitorizacién

Bit 6 Seleccion de datos de monitorizacién
MSB

Bit7 Habilitacion del convertidor

Bit8 Reservado

Bit9 Inhibicién del convertidor (CINH)

Bit10  TRIP-SET

Bit11  TRIP-Reset

Bit12  Operation mode specific (1)

Bitl3  Operation mode specific (2)

Bitl4  Operation mode specific (3)

Bit15 Reservado

EDBCSXM064 ES 9.0
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IMPORTANTE

Palabra de control Ctrl1 si
C4010=3

1 Aqui puede desplazarse también
un accionamiento sin mando
superior (p. ej. con GDC).

Véase modos de funcionamiento
(Bit 12 = LSB, Bit 14 = MSB):
"IP-Mode” (1 [I50)

"Homing Mode” ((Q [T53)
"Manual Jog” ({1 [T53)

"Velocity Mode” (E1 [I58)

m
(8]

(BT
[RET
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6.14.4 Modo de operacion ”Avance constante” (Velocity Mode)

El "Velocity Mode” permite al mando superior transmitir un perfil de velocidad a través del
MotionBus al médulo del eje ECSxM....

Configuraciones
1. Seleccionar interface de control:
—Interface CAN: C4010=0
— Interface de automatizacion (AIF): C4010 = 2

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C4010 Ctrl_Interf 0 Seleccion del interface de control 1 [TT9
0 CAN1 (PDO1 con Sync) La palabra de control se espera a & 156
través del PDO CAN1_IN. El LI

control se realiza a través del
interface CAN X4 (MotionBus). La
informacién de control y de
estado se recibe o envia a través
de CAN1_IN (PDO1).

1 Sin funcion

2 AIF X1 (PDO1, controlado por sync) El control a través del interface
de automatizacion (AIF) X1 sélo
es posible en relacion con el
médulo de comunicacién
EtherCAT EMF2192IB.

(a partir del software de
aplicacion V3.0)

3 C4040 (control a través de c6digos) El control se realiza a través de
cédigos. La palabra de control
"Ctrl1” se predetermina a través
del c6digo C4040. A través del
programa de diagnosticoy
parametrizacién Global Drive
Control (GDC) es posible
modificar, por ejemplo, los bits
de control individualmente para
simular el control superior
cuando se desea realizar
pruebas.

4 Sin funcion

2. Seleccionar el modo de operacién "Velocity Mode”: C5000 = 2
—El cédigo C5000 (4C77h) se describe mediante canal de parametros (SDO)
(D [195).
3. Confirmacién de la selecciéon: C5001 = 2
— La seleccion del modo Velocity es confirmada.
—El cédigo C5001 (4C76h) debe ser leido mediante canal de parametros (SDO).

4. Activar "Velocity Mode”: Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

Condiciones del mando superior al moédulo del eje:
—Senial de velocidad (CAN1_ninW1_a o AIF1_ninW1_a)
—Tiempos de rampa (tiempos de arranque, funcionamiento y parada)
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Bits dependientes del modo de operacion en la palabra de controlCtrl1

Bit Nombre Valor Reaccién

1  Release Limit Switch Sélo para software de usuario <1.x (véase versién de software en la
placa de caracteristicas):
Monitorizacién de final de carrera activo
1 Monitorizacién de final de carrera no activa:

e Después de un TRIP-RESET puede abandonarse el final de carrera
de hardware activado.

12 Activar "Velocity 0 El perfil de velocidad del mando superior no se recorre.
Mode” 0->1 Inicio del perfil de velocidad
1 Se recorre el perfil de velocidad.
1->0 Interrupcién del perfil de velocidad o perfil de velocidad recorrido
con éxito.
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6.15 Habilitar convertidor (Cinh = 0)

El convertidor se activa de forma interna cuando no hayan activas fuentes de senal que
sean determinantes para la inhibicién del convertidor (Cinh). Es decir que todas las fuentes
de sefal Cinh=0.

La siguiente tabla muestra las condiciones para la habilitacion del convertidor:

Fuente de la Convertidor Convertidor Observacion
inhibicion del inhibir habilitar
convertidor
Borne X6/SI1 0..+4V +13..+30V Para la habilitacion del convertidor debe ser

(nivel LOW) (nivel HIGH) X6/SI1 = HIGH y X6/S12 = HIGH.
Borne X6/SI2 0..+4V +13..+30V

(nivel LOW) (nivel HIGH)
C0oo040 C0040=0 Co040=1
Médulo de Tecla €D Tecla @D Inhibit con la tecla s6lo es posible si la
operacién/keypad tecla tiene asignado "CINH” a través de

C0469.

Fallo ® encasode TRIP no hay fallo activo Control véase (1 [257.

® encasode

mensaje
Palabra de control Tecla de funcién GDC:
e MotionBus C3153/Bit9=1 C3153/Bit9=0 e Tecla <F9> (inhibir/detener convertidor)
(o [TZ0) Nota: jLa habilitacién del convertidor se
. . realiza en ECSXM por medio del control

o (4040 C4040/Bit 9 =1 C4040/Bit9=0 superior!
Médulo de bus de Véanse las instrucciones de funcionamiento del médulo de bus de campo respectivo.
campo

Indicaciones de estado por LEDs

LED Estado de funcionamiento
Rojo Verde
Apagado Encendido Habilitacion mediante control superior

® X6/SI1=HIGH
® X6/SI2 = HIGH
Apagado parpadea Sin habilitacién mediante control superior

e X6/SI11=HIGH
® X6/SI12 = HIGH

jAviso!

Todas las fuentes de sefial funcionan como una conexion en serie de
interruptores independientes.

e
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6.16 Monitorizaciones de errores de seguimiento de fase (C3030, C3031)

La monitorizacion de errores de seguimiento de fase se realiza en todos los estados de
movimiento del accionamiento.

Con €3030/C3031 (limites de error de seguimiento de fase) y C3032/C3033 (reacciones
ante errores de seguimiento de fase) se configura en el menu de parametros del GDC, en
Motion = Machine parameter (Parametros de la maquina).

v [mis] (A~ [B]

N

~V

ECSXA416
Fig.6-32 Error de seguimiento de fase

Perfil de velocidad de consigna (la superficie debajo de la curva corresponde al recorrido)
Perfil realizado

El accionamiento se retarda y se genera una diferencia entre la consigna de posiciény la
posicion real.

Tolerancia de error de seguimiento de fase superada.

Fin del perfil de consigna

©0 Oo[bMX

Si la diferencia entre consigna de posicion y posicion real es superior al limite de error de
seguimiento de fase, el control superior debera generar una reaccion correspondiente,
sobre la base de la clase de error configurada.

» Alalcanzar el primer limite de error de seguimiento de fase en C3030, se genera la
primera reaccion ante error configurada en C3032.

» Alalcanzar el segundo limite de error de seguimiento de fase en C3031, se genera la
segunda reaccion ante error configurada en C3033.

i jAviso!

Para una correcta monitorizacion de errores de seguimiento de fase,
configurar:

» Valor limite en C3031 > valor limite en C3030y

» Reaccion ante error en C3033 superior que la reaccion ante error en C3032

Caédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}

C3030 FolloErrWarn 400000 Limite de error de seguimiento [ 159

de fase para activar una
advertencia

0 {1inc} 2140000000

C3031 FolloErrFail 800000 Limite de error de seguimiento £ 159
de fase para activar un FAIL-QSP
(se ejecuta la parada rapida
(QsP)).

0 {1inc} 2140000000
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Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C3032 FollErrlreac 2 Primera reaccién al alcanzar el 159
limite de error de seguimiento de
fase
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C3033 FollErr2reac 4 Segunda reaccién al alcanzarel  EJ[I59
limite de error de seguimiento de
fase
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
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Evaluar finales de carrera de hardware

6.17 Evaluar y abandonar final de carrera de hardware
6.17.1 Evaluar finales de carrera de hardware
» Ejecutar los finales de carrera de hardware protegidos contra rotura de cable como

contactos NC (LOW activo).
El ajuste del nivel activo se realiza con C0114/x.

Es posible configurar una reaccién ante finales de carrera de hardware activados a
través de C3175.

» Sise activa un final de carrera de hardware, el accionamiento ejecuta la reaccion
predeterminada y se muestra un mensaje de fallo.
El final de carrera de hardware positivo esta activado:
— Num. de fallo x400 ("Pos HW End”)
—Bitdeestado5=1
El final de carrera de hardware negativo esta activado:
—Num. de fallo x401 ("Neg HW End”)
—Bitdeestado6=1
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C3175 HW EndReac 4 Reaccién cuando esta activadoel (1 161
final de carrera de hardware.
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP

EDBCSXM064 ES 9.0
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Abandonar interruptor final de hardware

1. Soélo con software de usuario <1.x (véase version en la placa de caracteristicas):
Desactivar monitorizacion de interruptor de final de carrera: Ctrl1.Bit1 = 1 (TRUE)

Se permite el abandono de un final de carrera de hardware activado.
2. Resetear mensaje de fallo: Ctrl1.Bit1l = 1.
3. Activar modo de operacion: Ctrl1.Bit12 = 1 (TRUE)

] .
1] jAviso!
Para abandonar el interruptor, llevar el accionamiento de regreso a la zona de

avance. No se debe pasar por encima del interruptor de final de carrera de
hardware activo al abandonar el interruptor.

» Final de carrera de hardware positivo activo = Abandonar en direccién
negativa

» Final de carrera de hardware negativo activo = Abandonar en direccion
positiva

4. Sélo con software de usuario <1.x (véase version en la placa de caracteristicas):
Activar monitorizacion de interruptor de final de carrera: Ctrl1.Bit1 = 0 (FALSE).
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6.18 Parada rapida (Quickstop)

Al

Con la funcion de parada rapida el accionamiento puede frenar durante un tiempo de
deceleracion configurable hasta parar completamente. La funcion se genera mediante:

» Bit de palabra de control 3 (QSP) = 1 (TRUE)
» Nivel LOW en X6/DI1

El tiempo de deceleracion para el proceso de frenado se configura con C0105 en el menu
de parametros del GDC, en Motion = Machine parameter (Parametros de la maquina).

Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C0042 DIS: QSP Estado parada rapida (QSP)
Sélo visualizacién
0 QSP inactivo
1 QSP activo
C0105 QSPTif 0,0 Tiempo a transcurrir para un
Paro rapido (QSP)
0,000 {0,001 s} 999,999 Relativo a la modificacién de

velocidad np;y
(C0011) ... 0 rev/min.

Comportamiento al alcanzar el limite de corriente

[ 163

[ 163

El tiempo de deceleracion de parada rapida real se prolonga cuando C0105 se configura tan
corto que el convertidor tiene que trabajar en su limite de corriente (Imax, Mmax)- El error
de seguimiento de fase que se produce en este caso en el circuito de regulacion de posicién
se modifica internamente de forma automatica, de manera que el accionamiento después
de alcanzar la parada no se invierte para procesar el error de seguimiento de fase, sino que
sigue parado. De este modo, el circuito de regulacion de posicion proporciona en la parada

rapida (QSP) una parada sin deriva.

@ jSugerencia!
Para la funcion de parada rapida puede ser necesario configurar la
amplificacion del regulador de posicion bajo C0254.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0254 VpangleCTRL  0,4000 Amplificacién del controlador
angular (Vp)
0,0000 {0,0001} 3,9999
EDBCSXMO064 ES 9.0 l-enze
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6.19 Funcionamiento con motores de otros fabricantes
6.19.1 Introducir datos del motor de forma manual
Si se utilizan motores de otros fabricantes en el médulo de eje ECS, los datos del motor se
deberan introducir manualmente. Los c6digos necesarios se encuentran en el menu de
parametros del GDC, en Motor/feedback systems (Motor/sistemas de realimentacion) -
Motor (Configuracion del motor).
Parameter menu Code | Text | Walue Ur
_n .............................................. *\0cooo3] 000 Parameter save Dane
_n Contral/Control mode C2108 000 Run/Stop/Reset PLC program [FLC of ECS) Mo function
B Motian CO00E 000 Motor control mode Sk sunchronous motor
LR Controller adjustment CO018 000 Chopper frequency selection 8/4 kHz automatic zhift
E Matar/feedback svstems CO022 000 Max. output current [Imax limit] 8.00 A
B Y CO081 000 Motor rated power 1.000 ki
B Motor CO087 000 Mator rated speed 3700 rpm
I Feedback system C0088. 000/ Mator rated curent 7.0la
IE] Rotor position adjustment CO029 000 Motor rated frequency 185 Hz
B KT temperature sensor CO090 000 Motar rated voltage e
N3 Monitaring 2 CO051 000 Mator cos phi 1.00 2
< » g T s
ECSXA544
Fig.6-33 Pantalla GDC: Configuracién manual de los datos de motor
Caédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
{Appl.}
[CO006] Op mode 1 Modo de operacién del control
del motor
1 Servo PM-SM Servoregulaciéon motores
sincronos
2 Servo ASM Servoregulacién motores
asincronos
C0018 fchop 2 Frecuencia de chopeado
4 kHz sin Frecuencia PWM constante 4 kHz
8/4 kHz sin Frecuencia PWM 8 kHz con
reduccion automatica a 4 kHz
con gran carga
C0022 Imaxcurrent > Limite | nax
0 {0,01 A} > Lista depende del equipo
La corriente max. se indica en los
datos técnicos.
C0058 Rotor diff -90,0 Angulo de desfase (dngulo de [L[T69
offset)
Introduccion en motor Lenze con
® Resolver: -90°
® Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°
El valor de cédigo es adaptado
mediante la funcién de
compensacion de la posicién del
rotor (C0095).
Sélo es relevante para el
funcionamiento de motores
sincronos.
-180,0 {0,1°} 179,9

164
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Caodigo
Num.
[C0080]

[C0081]

[C0082]

[C0084]

[C0085]

[c0087]

[co088]

[C0089]

[C0090]

[C0091]

[C0095]

coiio

co111

co112

Denomina-
cion

Res pole no.

Mot power

DIS: Rr

Mot Rs

Mot Ls

Mot speed
Mot current
Mot
frequency
Mot voltage

Mot cos phi

Rotor pos adj

Service Code

Service Code

Service Code

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
1

1 {1}
3,20

0,01 {0,01 kw}

0,000 {0,001 O}
1,10

0,00 {0,01 )}
5,30

0,00 {0,01 mH}
3700

300 {1rpm}
7,0

0,5 {0,1A}
185

10 {1 Hz}
325

50 v}
1,0

0,50 {0,01}

0
0 inactivo
activo

50 {1 %}

50,00 (1%}

50 {1 %}

Lenze
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10

500,00

32,767

95,44
47,72
23,86
11,93
7,95
5,96

200,00

16000

500,0

1000

500

1,00

200

199,99

200

IMPORTANTE

Numero de pares de polos del
resolver

Potencia nominal del motor
seglin placa de identificacién

Resistencia del rotor del motor
asincrono
Sélo visualizacion

Resistencia del estator del motor
El limite superior depende del
equipo.

ECSXS/P/M/A004
ECSxS/P/M/A00S
ECSXS/P/M/A016
ECSXS/P/M/A032
ECSxS/P/M/A048
ECSXS/P/M/A064

Inductancia de dispersién del
motor

Velocidad nominal del motor

Corriente nominal del motor

Frecuencia nominal del motor

Voltaje nominal del motor

cos ¢ del motor asincrono

LIey

Activacion de la compensacion
de la posicién del rotor para
determinar el angulo de desfase.
C0058 muestra el angulo de
desfase determinado.

Ajuste de precision de la
inductancia principal

Ajuste de precision de la
resistencia del rotor

Ajuste de precisién de la
constante de tiempo del rotor
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corriente de magnetizacion (lsq)

Constante de tiempo térmica del 1[Z33
Para el calculo de la desconexion

Realizar compensacién regulador EJ[T67

6 Puesta en marcha
Funcionamiento con motores de otros fabricantes
Comprobar direccion de giro del sistema de realimentacion del motor
Caodigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0113 Service Code Ajuste de precision de la
50 {1 %} 200
C0128 Tau motor 5,0
motor
0,5 {0,1 min} 25,0
2xt
[C0418] Test Cur.Ctrl 0
de corriente:
0 Desactivado Desactivar modo test
1 Activado Activar modo test

6.19.2

166

Comprobar direccion de giro del sistema de realimentacion del motor

En el GDC encontrara los parametros y codigos que deben ser configurados en el menu de
parametros, en Motor/Feedback systems (Motor/sistemas de realimentacion) -

Feedback system (Sistema de realimentacion).

Parameter menu Code | Test Yalue Unit
N Controller adjustment “|fcoo0z] 000 Parameter save Done
_E Motor/feedback systems C0430 000 Feedback system position control Fesolver at X7
n Matar CO4595 000 Feedback system speed control Fesolver at X7
E e —— L0491 000 Configuration signal direction <8 3 input [encader or digital frequency]
- ] CO0419 000 Encoder selection wcoder 512inc. 5% (IT 5121
n Fiotor pozition adjustment - -
C0420 000 Encoder number of increments (>8] 1024 incrire
n KTY temperature sensor C0421 000 Encoder power supply ROY Y
] Monitaring C3001 000 Encoder mounting direction [for position loop] Moninverted
—U '''''''''''''''''''''''''''''''''' CO416 000 Resolver excitation amplitude 45 %
-G Motionbus CAN [+4) CO050, 000 Resolver number of pole pairs 1
— Systembuz CAMaux [14] [no func.] CO417 000 Start resolver adjustment Stop / stopped
K& AIF [Communication modules) C3002 000 Initislization of act. pogition with power-0k Init with zero [ChangedPosz)
L Terminal 10 CO058 000 Rotor displacement angle [Res. -90° / Hiperf. 0°) 900 "
< =N 5 M1 Coos0| 000)DIS: Curent rotor position of motar 0
ECSXA449
Fig.6-34 Vista GDC: Sistema de realimentacién

C0060 indica la posicion del rotor dentro de una revolucion como valor en cifras de
0 ... 2047. La posicidn de rotor indicada es derivada del encoder de posicidon conectado

(C0490 en baja resolucion.

Evaluacién:

Si como encoder de posicion se ha configurado el encoder del motor (resolver) 8C0490) y
el rotor gira a la derecha (vista sobre la parte frontal del eje del motor), el valor se tiene que
incrementar. Si los valores caen se deberan cambiar las conexiones Sin+y Sin-.

Lenze
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Cadigo

Num.

Puesta en marcha 6
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Compensar controlador de corriente

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE

Denomina- Lenze/ Eleccion

cion

{Appl.}

C0060 Rotor pos Posicién actual del rotor; el valor [ [T6g

6.19.3

es derivado del encoder de
posicién, por ello sélo es valido
como posicion de rotor cuando el
encoder de posicion ha sido
configurado en C0490 igual que
el encoder de velocidad en el eje
motor bajo C0495.

Soélo visualizacién

0 {linc} 2047 Visualizacion con resolucién
reducida: 1 revolucion = 2048
incrementos

Compensar controlador de corriente

Para un funcionamiento éptimo de la maquina, las configuraciones del controlador de
corriente se han de adaptar a los valores eléctricos del motor.

Los parametros del controlador de corriente dependen de los datos eléctricos del motory
no de la mecanica, como en el caso del circuito de control de velocidad y posicion. Por ello
generalmente se puede trabajar con las configuraciones del control de corriente
preajustadas por Lenze del "Asistente para la entrada de datos de motor del GDC”. Sélo es
necesario realizar un ajuste del controlador de corriente en motores de otros fabricantes
y en algunos casos especiales de motores Lenze.

La inductancia y la resistencia del estator del motor se conocen:

El refuerzo del regulador de corriente Vp y el tiempo de reajuste del regulador de corriente
Tn se pueden calcular de forma aproximada:

Amplificacién del regulador de corriente (V) Tiempo de reajuste del regulador de corriente (T,)
VvV, = i T, ﬁ
P~ 250ups R1g
L1 Inductancia de dispersién del motor

R1g Resistencia del estator del motor

1 jAviso!

Dependiendo de la inductancia de fuga del motor, los valores calculados se
pueden encontrar fuera del rango de configuracién. En tal caso se debera,
» ajustar una amplificacion menor y un tiempo de reajuste mayor.

» ajustar el regulador de corriente (LU [I638]]

Para aplicaciones que requieren de una alta dinamica del regulador de corriente, es posible
activar con C0074 el control previo de las salidas del regulador de corriente (C0074 = 1).
Para ello es indispensable introducir los valores correctos para la resistencia del estator
(C0084) y la inductancia de fuga (C0085). jEstos se encuentran en la hoja de datos del
motor utilizado!
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La inductancia de dispersion y la resistencia del estator del motor no se conocen:

El controlador de corriente se optimiza con una pinza eléctrica y un osciloscopio. Para ello
se dispone del modo de prueba, con el que después de la habilitacion del convertidor en la
fase U fluye la corriente C0022 x V2.

jAlto!

Evitar dafios en motor y maquina

» Durante el ajuste del controlador de corriente el motor debe poder girar
libremente.

» La corriente de prueba no debe superar la corriente de motor maxima
permitida.

» Ajustar el control de corriente siempre con una frecuencia de chopeado de 8
kHz.

Observe el salto de corriente en la fase U para ajustar el controlador de corriente.

Secuencia de ajuste

1.
2.

Configurar frecuencia de chopeado = 8 kHz (C0018 = 2).

Bajo C0022 configurar la altura de |a corriente de prueba:
— Empiece con corriente baja, p.e. media corriente nominal del motor.

3. Activar modo de prueba con C0418 = 1.

Habilitar convertidor. (L2 [I58)
—Hacer equilibrar el motor sincrono.
— El motor asincrono se queda parado.

Habilitar el convertidor varias veces seguidas e inhibirlo nuevamente. Modificar en el
proceso la amplificacion del controlador de corriente (C0075) y el tiempo de reajuste
del controlador de corriente (C0076) de forma que el recorrido de corriente esté libre
de sobreoscilaciones.

Tras el ajuste desactivar el modo de prueba con C0418 = 0.

Si es necesario, cambiar la frecuencia de conmutacion a través de C0018.
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6.19.4 Realizar compensacion de la posicion del rotor

o .
1] jAviso!
Resolver / encoder de valores absolutos con interface Hiperface®

» Si no se conoce el angulo cero del rotor, sélo es necesario realizar la
compensacion de la posicion del rotor una vez durante la puesta en marcha.

» En el caso de encoders de valores absolutos multivuelta con rango de
recorrido limitado, el rango de recorrido siempre se tiene que encontrar
dentro del rango de presentacion del encoder (0 ... 4095 revoluciones).

Encoder incremental TTL / encoder Sin-Cos con canal cero

» Si este tipo de encoders se utilizan para el funcionamiento de motores
sincronos, la compensacion de la posicién del rotor se debera realizar tras
cada conexion de la alimentacion de bajo voltaje.

El ajuste de la posicion del rotor es necesario cuando

» se utiliza el motor de otro fabricante con el convertidor.
» se ha montado otro encoder posteriormente.

» se hasustituido un encoder defectuoso.

El ajuste de la posicion del rotor sélo es posible si

» el resolver tiene la polaridad correcta.

» el controlador de corriente ha sido ajustado.

Los parametros que se han de ajustar y/o codigos se encuentran en el menu de parametros
del GDC, en Motor/Feedb. (Motor/sistemas de realimentacion)— Rotor position
adjustment (Compensacion de la posicion del rotor):

Parameter menu Code | Test | Yalue Unit
N Controller adjustment 1 Jcoooz] 000 Parameter save Done
_E Motor/feedback systems CO095 000 Mator rotor pogition adjustment Inactive / completed
n Matar CO058 000 Rotor displacement angle [Res. -90° / Hiperf. 0] 900 "

n Feedback spstem CO0E0| 000) D1S: Curent rator position of mator 0

E Fiotor pozition adjustment
n K.T% temperature sensor
N Moritaring

N3 Motionbus CAM [4]
— Systembuz CAMaux [14] [no func.]

< 4

ECSXA540

Fig.6-35 Ajuste de la posicion del rotor en el GDC
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Secuencia de ajuste

1. Inhibir convertidor. (Cd [I58)
—En el GDC pulsar la tecla <F9>.
— LED verde parpadea, LED rojo apagado

2. Descargar motor de forma mecanica.
— Separar motor del reductor o de la maquina, de forma que pueda girar libremente.

Desbloquear freno de parada (si existe).
4. Activar compensacion de la posicion del rotor con C0095 = 1.

Habilitar convertidor. (LA [I58)

—X6/S11 = HIGH y X6/SI2 = HIGH y en el GDC pulsar la tecla <F8>.

Se inicia el programa de compensacion de posicion de rotor del convertidor:

— El rotor gira en 16 pasos media revolucién (con resolver con nimero de par de
polos 1: 180° eléctrico 2 180° mecanico).

— C0095 es reseteado automaticamente a "0” después de una revolucién.

—El dngulo cero del rotor es guardado en C0058. (En encoders de valores absolutos
(Hiperface®, monovuelta/multivuelta) en X8, CO058 es siempre "0”.)

A jPeligro!

Movimientos descontrolados del accionamiento tras un fallo Sd7 en encoders
de valores absolutos

Si en encoders de valores absolutos la compensacion de la posicion del rotor
finaliza con el mensaje de fallo ”Sd7”, (EQ [262) significa que no ha sido posible
realizar la asignacion de la posicion del rotor respecto al sistema de
realimentacion. En este caso el accionamiento podria ejecutar movimientos
descontrolados después de la habilitacion del convertidor.

Posibles consecuencias:

» Muerte o lesiones muy graves

» Destruccidn o dano de la maquina/del accionamiento

Medidas de proteccion:

» Repetir compensacion de la posicion del rotor (empezando con el paso 1).
» Comprobar cableado y seguridad contra fallos del encoder en X8.

6. Inhibir convertidor. (CA[I58)
—En el GDC pulsar la tecla <F9>.
— LED verde parpadea, LED rojo apagado

7. Guardar los datos determinados por el convertidor con C0003 = 1.

\'l

@ jSugerencia!
Los valores para C0058 y C0095 son mostrados en el GDC al colocar el cursor
de barra sobre ellos y se consulta el codigo pulsando la tecla de funcion <F6>.
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Cadigo Posibilidades de configuracion
NdGm. Denomina- Lenze/  Eleccion
cion {Appl.}
C0058 Rotor diff -90,0
-180,0
[C0095] Rotor pos adj 0
0 inactivo
1 activo

EDBCSXM064 ES 9.0
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179,9

IMPORTANTE

Angulo de desfase (dngulo de

offset)

Introducciéon en motor Lenze con

® Resolver: -90°

® Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°

El valor de cédigo es adaptado

mediante la funcién de

compensacion de la posicion del

rotor (C0095).

Sélo es relevante para el

funcionamiento de motores

sincronos.

(069

Activacion de la compensacion
de la posicién del rotor para
determinar el dngulo de desfase.
C0058 muestra el angulo de
desfase determinado.
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Optimizar comportamiento de accionamiento tras el arranque
Ajustar controlador de velocidad
6.20 Optimizar comportamiento de accionamiento tras el arranque
En caso de exigencias muy altas a las caracteristicas de regulacion es posible adaptar la
regulacidn previa para el regulador de corriente bajo C0074:
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C0074 Dynamics 0 Regulacién previa del regulador  [L[T67
{1} de corriente para una dinamica
superior
0 normal
1 amplificado
6.20.1 Ajustar controlador de velocidad
El controlador de velocidad ha sido disenado como controlador PID ideal.
Requisitos para el ajuste del controlador de velocidad:
» El controlador de velocidad sélo se puede configurar correctamente en la
constelacion definitiva de la instalacion.
» El controlador de corriente esta configurado correctamente (es el caso en motores
Lenze y con la configuracion mediante el asistente para la introduccion de datos de
motor en el GDC).
» Laconexidn a PE del moédulo de eje es suficiente, de forma que los valores reales no
resulten desvirtuados.
Entre el accionamiento y la carga hay la menor elasticidad y holgura posible.
La corriente maxima C0022 y la velocidad maxima C0011 estan configuradas con los
valores necesarios para el funcionamiento. Debido a la normalizacion de las
magnitudes de entrada y salida, C0011 y C0022 tienen influencia sobre las
configuraciones de los controladores.
» La constante de tiempo para el filtro de velocidad real C0497 esta configurada con el
valor necesario (generalmente permanece en la configuracién por defecto).
En el GDC se encuentran codigos para el ajuste del control de velocidad en el menu de
parametros, en Controller settings (Configuracion de controladores) - Speed/position
(Velocidad/posicion).
Parameter menu Code | Test Yalue | Unit
] Mation 1 Jcoooz] 000 Parameter save Done
-2 Contraller adiustment CO070) 000 Wp speed controller 3.00
E Speed/position CO071 . 000 Tr speed controller 24.0 mz
En Cunent/torque coo7z 000 Td spe?d controller 0.00 ms
n Field control/Field weakening CO254 000 %p position controller 0.4000
CO457 000 PT1 actual speed filker time constant 20 ms
] Motor/fesdback systems C3030, 000/ (FollowEr-wam) Following error 1 limit 400000 Inc
G Monitoring C3031| 000 (FollowErr-Faill Following errar 2 it 800000 Inc
—U - CO309 000 Selection speed range -178%.+175%
N Motionbus CAN (4] CO011 0 000 Max. velocity Mmax 3000 rpm
— Systembuz CAMaux [14] [no func.] 2
£ >
ECSXA541
Fig.6-36 Pantalla GDC: Ajuste del controlador de velocidad
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Parametrizacion
> Através de C0070 se configura la amplificacién proporcional (Vpy):
— Predeterminar aprox. 50 % de la consigna de velocidad (100 % = 16384 = Nyjax)-
—Incrementar C0070 hasta que el accionamiento se vuelva inestable (observar ruido
del motor).
— Reducir C0070, hasta que el accionamiento se estabilice nuevamente.

— Reducir C0070 hasta aprox. la mitad del valor.

Caédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0070 Vp speedCTRL 3,0 Amplificacién proporcional LI73
controlador de velocidad (Vpy)
0,00 {0,01} 127,99

» Através de C0071 se configura el tiempo de reajuste (T,p):
—Reducir C0071 hasta que el accionamiento se vuelva inestable (prestar atencién al
ruido del motor).
—Incrementar C0071 hasta que el accionamiento se estabilice nuevamente.

—Incrementar C0071 a aprox. el doble del valor.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0071 Tn speedCTRL 24,0 Tiempo de reajuste regulador de LA [I77]

velocidad (Tpp)
1,0 {0,5 ms} 6000,0

» Através de C0072 se configura la amplificacion diferencial (Typ):

— Ampliar C0072 durante el funcionamiento hasta alcanzar un comportamiento de
control 6ptimo, en el que la parte D en la practica generalmente no se utiliza

(C0072=0).
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0072 Td speedCTRL 0,0 Ganacia derivativa del A7
controlador de velocidad (Tqp)
0,0 {0,1 ms} 32,0
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Ajustar control de campo y control de debilitacion de campo

jAlto!

» El funcionamiento con debilitacion de campo sélo es posible en motores
asincronos.

» Con la debilitacion de campo se reduce el par disponible.

Para optimizar el funcionamiento de la maquina con debilitacién de campo, es posible
configurar el controlador de campo y el controlador de debilitacion de campo de forma
correspondiente.

La debilitacion de campo ocurre cuando el voltaje de salida del convertidor alcanza su
maximo a medida que crece la velocidad y ya no puede subir mas.

El voltaje de salida maximo posible depende de

» laaltura correspondiente del voltaje del bus DC (voltaje de red).
» lareduccion de voltaje debido a la carga del convertidor.

» la caida de voltaje en la reactancia de red.

Los valores por experiencia de la caida de voltaje bajo la influencia de la reactancia de red
y el convertidor se encuentran entre 6 ... 10 %.

Voltaje de salida max. [V] = voltaje de red [V] — caida de voltaje [%]

En el GDC se encuentran codigos para el ajuste del controlador de campo y/o el controlador
de debilitacion de campo en el menu de parametros, en Controller adjustment
(Configuracion de controladores) - Field control/field weakening (Controlador de
campo/de debilitacion de campo):

Parameter menu Code | Test Yalue Unit
] Mation 1 fcoooz] 000 Parameter save Done
_E Contraller adjustment CO077 . 000 p field controller [ASM only] 500

n Speed/position CO078 000 Tr field controller [ASM only] 200 ms
En Cunent/torque CO577 000 %p field weakening controller 1.00
E P p— o ——— CO578 000 T flelf:l weakening controller 4.0 ms
CO023 000 Max. field curent (St only] 0%
) Motawfeedback systems £0052] 00| DIS: Actual mator volage oy
N Moritaring
R oo
N3 Motionbus CAM [4]
— Systembuz CAMaux [14] [no func.] 2

< >

ECSXA542

Fig.6-37 Vista GDC: Ajustar regulador de campo / regulador de debilitacion de campo
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6.20.2.1 Ajustar controlador de campo

El ajuste del regulador de campo resulta de los datos del motor.

Secuencia de ajuste

1.

Detener el programa PLC: C2108 = 2

— A partir de la version 7.0 del sistema operativo (véase placa de caracteristicas), esto
ya no es necesario porque C0006 (véase 2.) se puede modificar incluso durante el
funcionamiento del programa PLC.

Configurar regulacion de motor para motores asincronos: C0006 = 2

—jLos datos de la placa de identificacién del motor se deberan introducir
correctamente!

Leer constante de tiempo del rotor T, (CO083).

Consultar corriente de magnetizacion 14 (C0092).

5. Calcular amplificacion del controlador de campo Vg e introducir en C0077.

EDBCSXM064 ES 9.0

v - T, (C0083) - 1, (C0092)
pE 875 us * Imax

Imax  Corriente maxima médulo de eje

Introducir constante de tiempo del rotor T, como tiempo de reajuste del controlador
de campo T, en C0078.
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Ajustar regulador de debilitacion de campo

» Elregulador de debilitacion de campo determina el comportamiento de velocidad
del motor asincrono en el rango de debilitacion de campo.

» Elregulador de campo s6lo puede ser configurado correctamente en la instalacion
final donde vaya a trabajar el accionamiento.

] .

1] jAviso!

Un valor demasiado alto para Isx (C0022) puede generar en el rango de
debilitacion de campo del motor asincrono un mal comportamiento del
accionamiento. Por ello, la corriente es limitada dependiendo de la velocidad

estando en debilitacién de campo. Esta limitacién tiene una caracteristica 1/n
y se deriva de los parametros del motor.

El limite se puede ajustar con la inductancia de fuga del estator (C0085):
» Valores bajos conllevan a la limitacion en velocidades altas.
» Valores altos generan la limitacion en velocidades bajas.

Secuencia de configuracion

1. Configurar amplificacion Vp: C0577 =0,01...0,99
—iVp nodebe serigual a "0"!

2. Configura tiempo de reajuste T,,;: C0578 =1 ... 40 ms

3. Predeterminar la consigna de velocidad de tal manera que el motor funcione con
debilitaciéon de campo.
4. Observar desarrollo de la velocidad:

—Si el desarrollo de la velocidad es inestable se debera reajustar el regulador de
debilitacion de campo.

— El regulador de debilitacion de campo debera tener un caracter | marcado.
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6.20.3 Ajustar resolver

En el ajuste del resolver se compensan sobre todo tolerancias de piezas de la evaluacion del
resolver en el equipo. No se registra una caracteristica del resolver. El ajuste del resolver
solo es necesario cuando el comportamiento de la velocidad es inquieto a pesar de
configuraciones 6ptimas del circuito de velocidad y de control de posicion.

El ajuste del resolver se inicia a través del cédigo C0417 = 1. El ajuste del resolver se realiza
a continuacion de forma automatica durante las posteriores 16 revoluciones del motor.

Si no es posible ajustar el resolver (por un fallo o por un cable defectuoso) es posible
restablecer los valores de ajuste originales con C0417 = 2.

En el GDC se encuentran los parametros y/o cédigos a configurar en el menu de
parametros, en Motor/feedback systems (Motor/sistema de realimentacion) - Feedback
system (Sistema de realimentacion).

Parameter menu Code | Test Yalue ;2
—n ---------------------------------------------- 1 Jcoooz] 000 Parameter save Done
_n Contral/Control mode C0430 000 Feedback system position contral Fesolver at X7
B Motian C04595 000 Feedback system speed control Fesolver at X7
LR Controller adjustment C0451 000 Configuration signal direction =<8 %8 iz input [encoder or digital frequency]
CO0419 000 Encoder selection L-Encoder 512inc. 5% (IT 5121
—G Motor/feedback systems - -
C0420 000 Encoder number of increments [<8) 1024 incre
n Motor C0421 000 Encoder power supply ROY Y
E Feedback system C3001 000 Encoder mounting direction [for pogition laop) Moninverted
I Rotor position adjustment COM1E 000 Resolver excitation ampliude 45%
B KTV temperature sensor CO020. 000 Resolver number of pole pairs 1
N3 Monitaring 2 CO417 000 Start rezolver adjustment Stop / stopped 2
. ol S PR . - — A— . ——
ECSXA543

Fig.6-38 Pantalla GDC: Ajuste del resolver
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7 Parametrizacion
7.1 Informacion general
» Através de la parametrizacion se puede adaptar al convertidor y a los médulos de

alimentacién a la aplicacién deseada. La descripcion detallada de las funciones se
encuentra en el capitulo "Puesta en marcha” (&2 [83).

Los parametros para las funciones estan guardados en los cddigos numerados:
—Los codigos estan marcados en el texto mediante una ”C”.

—La lista de cddigos en el anexo (E4[Z77) ofrece una rapida vista general de todos
los codigos Lenze. Los codigos estan clasificados para la consulta de forma
numérica ascendente.

Parametrizar con el Keypad XT o el PC/portatil

En los siguientes capitulos encontrara informacion detallada sobre la parametrizacion con
el keypad XT.

@ Para informacion detallada ...

sobre la parametrizacién con un PC/portatil consulte la documentacion del
programa de parametrizacion y operacion Global Drive Control (GDC).

Ademas de la parametrizacion, a través del Keypad XT o el PC/portatil es posible:

|

|
|
|

controlar el accionamiento (p.e. inhibir o habilitar)
predeterminar consignas
mostrar datos de funcionamiento

transferir conjuntos de parametros a otros convertidores (sélo a través de
PC/portatil).

Parametrizacion con un sistema de bus

@ Para informacion detallada ...

178

sobre la parametrizacién con un sistema de bus, consulte la documentacion
del médulo de comunicacion que se va a utilizar (L2 [328).
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Parametrizaciéon con ”Global Drive Control” (GDC)

Con el programa de parametrizacion y operacién "Global Drive Control” (GDC) Lenze pone
a disposicion una herramienta facil de comprender, clara y comoda para la configuracion

de la tarea de accionamiento especifica para la aplicacidn a través del PC o del ordenador
portatil:

» Elasistente para la introduccién del GDC ofrece una comoda seleccién de motor.

» Laestructura de menus ayuda a la puesta en marcha gracias a una construccion
clara.

Global Drive C#ntrol

ECSXA453

Fig.7-1 Uso del GDC

EDBCSXM064 ES 9.0

Programa de parametrizacién de Lenze "Global Drive Control” (GDC)

PC u ordenador portatil

Adaptador PC-Systembus (EMF2173IB/EMF21771B) con cable de conexién
Conector Sub-D con cable de tres polos

Conector de 3 polos (CAG — CAL— CAH) del kit de conectores ECSZA000X0B
Médulo de eje ECSxS/P/M/A

@ m G 6 @
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Parametrizacion con el Keypad XT EMZ9371BC

El Keypad esta disponible como accesorio.
La descripcion completa se encuentra en la documentacion del Keypad.

Conectar keypad
® e
® mmm E82ZBBXC
®
®
9371BC018
@ Conectar el Keypad en el interface AIF (X1) del médulo de eje / médulo de alimentacion.

El Keypad también se puede conectar y retirar durante la operacion.

En cuanto el Keypad recibe voltaje realiza un breve autotest.

El Keypad esta listo para trabajar cuando se encuentra en el nivel de operacion:
Estado actual del médulo de eje / mddulo de alimentacién

Cddigo, subcodigo y valor actual

Mensaje de fallo activo o mensaje de estado adicional

Valor actual en % de la indicacion de funcionamiento definida bajo C0004
Pulsar @ para abandonar el nivel de operacion

® 0B bk oe
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Fig.7-2

@l

EDBCSXM064 ES 9.0
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Parametrizacion con el Keypad XT EMZ9371BC
Descripcidn de los elementos de visualizacion

Descripcion de los elementos de visualizacion

]

Il

2P
°§§

Keypad: vista frontal

Indicaciones de estado

Visualizacién
RDY

Significado
Listo para trabajar
Inhibicién de impulsos activa

Limite de corriente configurado sobrepasado
en modo motor y generador

Regulador de velocidad 1 en la limitacion

Fallo activo

Aceptacion de los parametros

Visualizacion
»

SHPRG &

SHPRG

Nada

Nivel activo
Visualizacion
Menu

Cédigo
Para

Nada

Texto breve
Visualizacion
Alfanumérica

Significado
Parametro se acepta inmediatamente

El parametro se tiene que confirmar con

Si el convertidor esta inhibido, el parametro se
tiene que confirmar con

Parametros de visualizacién

Significado
Nivel menu activo

Nivel cédigo activo

Nivel parametros activo

Nivel de funcionamiento activo

Significado

Contenido de los menus, significado de los
c6digos y parametros

En el nivel de funcionamiento, visualizacién de
C0004 en % y del fallo activo

Lenze

9371BC002

Explicacion

Salidas de potencia inhibidas

® Accionamiento guiado por par
® Sélo activo en equipos Lenze de la
serie 9300!

Explicacion

El equipo empieza a trabajar
inmediatamente con el nuevo valor de
parametro.

El equipo trabaja con el nuevo valor de
parametro después de la confirmacion.

El equipo trabaja con el nuevo valor de
parametro en cuanto el convertidor sea
habilitado nuevamente.

No es posible cambiarlos.

Explicacion
e Seleccionar menu principal y submenus

e No hay menu en el médulo de
alimentacién ECSxE

Seleccionar cédigos y subcédigos

Maodificar pardmetros en los cédigos o
subcédigos

Mostrar parametros de funcionamiento

Explicacion
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7 Parametrizacion
Parametrizacion con el Keypad XT EMZ9371BC
Descripcion de las teclas de funcién

[El Ndmero
Nivel activo  Significado Explicacion
Nivel menu Niumero de menu e Visualizacion sélo activa si se trabaja

con equipos Lenze de las series
8200 vector o0 8200 motec.

e No hay menu en el médulo de
alimentacién ECSxE

Nivel cddigo  Cédigo de cuatro digitos

([l Ndamero
Nivel activo  Significado Explicacion
Nivel menu Numero de subment e Visualizacion sélo activa si se trabaja

con equipos Lenze de las series
8200 vector o0 8200 motec.

e No hay menu en el médulo de
alimentacién ECSxE

Nivel cédigo  Subcddigo de dos digitos
@ Valor de parametro

Valor de parametro con unidad
H  Cursor

En el nivel de parametros el nimero se puede modificar directamente con el cursor.
[ Teclas de funcion

Descripcién, véase la siguiente tabla.

733 Descripcion de las teclas de funcion

] .

1| jAviso!

Combinaciones de teclas con €l®:

Pulsar y mantener @I®, luego pulsar también la segunda tecla.

Tecla Funcion
Nivel ment 1) Nivel codigo Nivel de parametros Nivel de
funcionamiento
_— Cambiar al nivel de Cambiar al nivel de Cambiar al nivel de
parametros funcionamiento cédigos
Egheolr?seer]cn " cargar Aceptar parametros
P g cuando se indique

configuraciones

predefinidas 2) SHPRG ® o SHPRG

> Cambiar entre puntos  Modificar niimero de Modificar cifra sobre
(V] de menu cédigo cursor
(4] Cambiar rapido entre  Modificar rapido Modificar rapido cifra
(V] puntos de menu numero de codigo sobre cursor
e Cambiar entre mend principal, submends y nivel ~ Cursor a la derecha
o de codigos Cursor a la izquierda
Eliminar funcion de la tecla el LED en la tecla se apaga.
Inhibir convertidor, el LED en la tecla se ilumina.

Resetear fallo 1. Eliminar motivo del fallo

(TRIP-Reset): 2. Pulsar €&

3. Pulsar @D

1) No hay menu en el médulo de alimentacién ECSXE
2)  Sélo activo en el funcionamiento con equipos basicos de las series 8200 vector 0 8200 motec.
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Parametrizacion 7

Parametrizacion con el Keypad XT EMZ9371BC

Modificar y guardar parametros

Modificar y guardar parametros

Todos los parametros con los que se puede parametrizar o controlar el médulo de eje/el
madulo de alimentacion, estan guardados en codigos. Los codigos estan numerados y
marcados en la documentacion con una "C”. En algunos codigos, los parametros estan
guardados en "subcddigos” numerados para que la parametrizacion sea mas clara p.e;.

(C0517 menu usuario).

jAlto!

Las configuraciones que se hagan, tendran efecto sobre los parametros
actuales en la memoria de trabajo. jSe deberan guardar como conjunto de
parametros para que no se pierdan tras la desconexion de la red!

Paso Secuencia
de teclas
1. Seleccionar menu 0000
2. Cambiar al nivel de cédigos >
3. Elegir codigo o subcddigo (Vo]
4. Cambiar al nivel de pardmetros PRG
5. Cuando se visualice SHPRG, inhibir
convertidor
6. Modificar pardmetro
XY
B QO
(V]
(]

7. Aceptar parametro modificado
Visualizacién SHPRG o SHPRG &

Visualizacion % -
Dado el caso, habilitar convertidor RUN

Cambiar al nivel de cédigos

A PRG
B PRG
10. Modificar mas pardmetros
11. Guardar parametros modificados
A 0000
B PRG
Seleccionar conjunto de c o

parametros en el que los
parametros se deberan guardar
de forma duradera

D d» GdD

12. Cambiar al nivel de cédigos

Lenze

Accion

Elegir el menu deseado con las teclas de flechas.
Visualizacién del primer cédigo en el menu
Visualizacion del valor de parametro actual

El motor queda incontrolado.

Mover cursor hasta la cifra a ser modificada
Modificar cifra

Modificar cifra rapido

Confirmar modificacion para aceptar el parametro
Visualizacién "OK”

El parametro se acepta inmediatamente.
El accionamiento empieza a funcionar nuevamente.

Visualizacion del nivel de funcionamiento
Visualizacién del cédigo con el parametro modificado
Reiniciar secuencia en el paso 1. 0 3.

En el menu "Load/Store” seleccionar el codigo C0003
"PAR SAVE”.

Cambiar al nivel de parametros
Visualizaciéon "0” y "Ready”

Guardar como conjunto de parametros 1:
= configurar ”1” "Save PS1”

Cuando se visualiza "OK”, la configuracion estara
guardada de forma duradera.

Visualizacion del nivel de funcionamiento
Visualizacion C0003 "PAR SAVE”
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8 Configuracion

8 Configuracion

Mediante la configuracion del moédulo de eje se puede adaptar el sistema de
accionamiento a la aplicacion. El médulo de eje se configura a través de estos interfaces:
» X1 - AIF (interface de automatizacion)
— Para la conexién del keypad XT o de mddulos de comunicacion (4 [328), con los
que se puede acceder a los cédigos.
» Interface de Systembus X14 — (CAN-AUX)

— Interface PC/HMI para la parametrizacion y el diagnéstico (p.e. con el programa de
parametrizacion y operacion "Global Drive Control”)
o

—Interface a un sistema E/S descentralizado

Systembus (CAN)

2 1\EEEREER
il = e
@ BeEinee
EEHE=HE
goHieEBiEs R

[EEEEEE |

oQ

X1z
&
L]

B

X

\oooo \ \oooo \

— — — —

[F]

ECSXA028
Fig.8-1 Ejemplo: Interconexion del MotionBus (CAN) y Systembus (CAN)

Keypad XT u otro médulo de comunicacién
PC/portatil o HMI

Sistema E/S descentralizado

Sistema master superior/control MotionBus
Moédulo de alimentacion ECSxE...

Maddulos de eje ECSxS/P/M/A...

@ m G 6 @ B
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8.1.1

Configuracion 2]
Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Estructura del telegrama de datos CAN

Informacion general sobre el Systembus (CAN)

] .

1| jAviso!

Las informaciones de este capitulo se encontraran mas tarde en el "Manual de
Comunicacién CAN”.

Todos los sistemas de accionamiento y automatizacion de Lenze disponen de un interface
de Systembus integrado para la interconexiéon de componentes de control a nivel de
campo.

Através del interface de Systembus se pueden intercambiar, entre otros, datos de proceso
y valores de parametro entre los participantes. Ademas, este interface permite la conexion
de otros modulos como por ejemplo bornes descentralizados, dispositivos de operacion y
entrada de datos, asi como controles y sistemas master externos.

El interface de Systembus transmite objetos CAN segun el perfil de comunicaciones
CANopen (CiA DS301, versién 4.01), creado por la asociacién CiA (CAN in Automation)
conforme a CAL (CAN Application Layer).

L

@ jSugerencia!
Para mas informacién consulte la pagina web de la asociacion de usuarios CAN
"CiA” (CAN in Automation): www.can-cia.org

Estructura del telegrama de datos CAN

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.

Inicio Bit RTR ‘ Secuencia CRC ‘ ACK Slot ‘ Fin
| | | | |

] NEEEREEE
Identificador Datos utiles (0 ... 8 bytes)
® Gestion de redes
e Datos de proceso
1 bit 11 bits 1bit | 6bits [®@ Datos de parametro 15bits | 1bit | 1bit | 1bit | 7bits

Fig.8-2 Estructura basica del telegrama CAN

Identificador

El identificador determina la prioridad del mensaje. Ademas se codifican:

» Ladireccion de nodo CAN (direccion del equipo en la red CAN) del participante, que
ha de recibir el telegrama CAN.
Véase también el cap. "Direccionamiento de los objetos de datos de parametros y de

proceso” (L1 [207).

» Definicion de los datos Utiles a transmitir.
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Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Estructura del telegrama de datos CAN

Datos utiles

El rango de datos utiles del telegrama CAN contiene ya sea datos de gestion de red, datos
de proceso o datos de parametro:

Datos utiles

Datos de gestion de red
(Datos NMT)

Datos de proceso
(PDO, Process Data Objects)

Datos de parametro
(SDO, Service Data Objects)

@ jSugerencia!

Descripcion

La informacién sirve para establecer la comunicacién a través de la red
CAN.

Los datos de proceso son transferidos a través del canal de datos de
proceso.

Con los datos de proceso se puede controlar el convertidor.

El sistema master superior puede acceder directamente a los datos de
proceso. Por ejemplo los datos son guardados directamente en la zona
E/S del PLC. Es necesario poder realizar un intercambio entre el sistema
master y el convertidor en el menor tiempo posible. En ese proceso se
pueden transferir pequefias cantidades de datos de forma ciclica.

Los datos de proceso se transmiten entre el sistema master superiory
los convertidores para que se efecttie un intercambio constante de
datos de entrada y salida.

Los datos de proceso no son guardados en el convertidor.

Datos de proceso son p.ej. valores de consigna y reales.

Los datos de parametro se transfieren a través el canal de datos de
parametro y el receptor lo confirma, es decir, el emisor recibe un
mensaje indicando si la transferencia se ha realizado con éxito.

Datos de parametro en los equipos Lenze, son los [lamados cédigos.

A través del canal de datos de parametro se posibilita el acceso a todos
los codigos Lenze y a todos los indices CANopen.

Las configuraciones de los parametros se realizan por ejemplo en la
primera puesta en marcha de la instalacién o al cambiar el material de
la maquina de produccién.

La transferencia de parametros generalmente no es critica en tiempo.
Las modificaciones de parametros se guardan en el convertidor.

Los datos de parametro son p.ej. parametros de operacién, informacién
de diagnéstico y datos de motor.

Las demas sefales se refieren a las caracteristicas de transferencias del
telegrama CAN, que no se han descrito dentro del marco de estas

instrucciones.

Para mas informacién visite la pagina web de la organizacién de usuarios CAN
CiA (CAN in Automation): www.can-cia.org.
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Configuracion 2]
Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Las fases de comunicacion de la red CAN (NMT)

Las fases de comunicacion de la red CAN (NMT)

En relacién con la comunicacidn, el convertidor conoce los siguientes estados:

Estado

”Initialisation”
(Inicializacion)

"Pre-Operational”
(antes de listo para trabajar)

"Operational”
(listo para trabajar)

"Stopped”
(detenido)

Explicacion

Tras conectar el convertidor a red se ejecuta la inicializacién. Durante esta fase
el convertidor no participa en el trafico de datos del bus.

Ademas, en cada estado NMT es posible repetir una parte de la inicializacién o
la inicializacién completa mediante la transmision de distintos telegramas
(véase "pasos de estado”). Para ello, todos los parametros son sobrescritos con
sus valores configurados.

Una vez finalizada la inicializacion, el convertidor se encuentra
automaticamente en el estado "Pre-Operational”.

El convertidor puede recibir datos de parametro.
Los datos de proceso son ignorados.
El convertidor puede recibir datos de parametro y datos de proceso.

Sélo es posible recibir telegramas de gestién de red.
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Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Las fases de comunicacién de la red CAN (NMT)

Cambios de estado

¢ ™

'y
N

Initialisation

7

)

>
1
A (7
(13) () (N

(14) 4 (11)
4[ Pre-Operational
: (10)
Stopped ]—
(3) (6)
4
(12) ®) )
Operational
[ )
E82ZAFU004
Fig.8-3 Cambios de estado en la red CAN (NMT)
Cambio de Orden Estado de lared tras  Efecto sobre datos de proceso o de parametros después
estado (hex) el cambio del cambio de estado

@ -

Inicializacion

) -

Pre-Operational

Al conectar la red la inicializacién comienza automaticamente.

Durante la inicializacién el convertidor no participa en el intercambio de
datos.

Una vez finalizada la inicializacion el dispositivo cambia automaticamente
al estado "Pre-Operational”.

El master decide en esta fase, de qué manera el/los convertidor/es
participaran en la comunicacién.

El cambio de los estados es realizado por el master a partir de aqui para toda la red. Una direccién de destino contenida en la orden especifica al/a

los destinatarios.

Telegramas de gestion de red, Sync, emergencia, datos de proceso (PDO) y
datos de parametro (SDO) activos (corresponde a "Start Remote Node”)
Opcional:

Al cambiar, envio una vez de datos de proceso (PDO) controlados por
evento y por tiempo.

Telegramas de gestion de red, Sync, emergencia y datos de proceso (SDO)
activos (corresponde a "Enter Pre-Operational State”)

Sélo es posible recibir telegramas de gestion de red.

Inicializacién de todos los parametros en el médulo de comunicacién con
los valores guardados (corresponde a "Reset-Node”)

Inicializacién de parametros relevantes para la comunicacion (CiA DS 301)
en el médulo de comunicacion con los valores guardados (corresponde a
"Reset Communication”)

Con esta asignacion se hace reaccionar mediante el telegrama a todos los

equipos conectados. Es posible realizar un cambio de estado para todos los

(3), (6) 01xx Operational
(4), (7) 80 XX Pre-Operational
(5), (8) 02 xx Stopped
)
(10) 81 xx
(11) Inicializacién
(12)
(13) 82 xx
(14)
XX = 00phex
equipos al mismo tiempo.
xx = Node-ID

Si se indica una direccién de nodo, el cambio de estado sélo se realiza para el

equipo con la direccién correspondiente.

Lenze
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Configuracion 2]
Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Las fases de comunicacion de la red CAN (NMT)

Gestion de redes (NMT)

La estructura de telegramas utilizada para la gestion de redes contiene el identificador y
la orden que se encuentra en los datos Utiles, que consta del byte de orden y de la direccion

de nodo.
Identificador Datos utiles
Valor =0 Sélo contiene orden
11 bits 2 bytes
Fig.8-4 Telegrama para conmutar las fases de comunicacién

El cambio de las fases de comunicacion es realizado por un dispositivo del bus, el master
de red, para toda la red. El cambio también puede ser realizado por un convertidor.

Con un retardo después de la conexion a red se envia un telegrama una sola vez que pone
a toda la interconexion de accionamiento en el estado "Operational”. El tiempo de retardo
se puede configurar a través de los siguientes codigos:

Interface Cadigo

X1 Interface de automatizacion (AIF) C2356/4

X4 ECSxS/P/M: MotionBus (CAN) C0356/4
ECSXA/E: Systembus (CAN)

X14  Systembus (CAN) C2456/4

e interface no disponible en ECSxE.

o .

1] jAviso!

jLa comunicacion a través de los datos de proceso sélo es posible mediante un
cambio de estado a “Operational”!

Ejemplo:

Si por ejemplo todos los participantes conectados al bus han de conmutar a
través del master CAN del estado de comunicacion "Pre-Operational” al estado
de comunicacién "Operational”, los identificadores y los datos utiles en el
telegrama de envio deberan estar configurados de la siguiente manera:

» Identifier: 00 (telegrama Broadcast)

» Datos utiles: 0100 (hex)
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Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Transferencia de datos de proceso

8.1.3 Transferencia de datos de proceso

Acuerdos

» Los telegramas de datos de proceso entre sistema master y accionamiento se
diferencian, dependiendo de su direccion entre:

— Telegramas de datos de proceso al accionamiento
—Telegramas de datos de proceso del accionamiento
» En CANopen los objetos de datos de proceso, desde el punto de vista del participante
se denominan:
—RPDOx: objeto de datos de proceso recibido por un participante
— TPDOx: objeto de datos de proceso enviado por un participante

8.1.3.1 Objetos de datos de proceso disponibles

Através de los interfaces X1, X4 y X14 los médulos ECS disponen de los siguientes objetos
de datos de proceso (PDOs):

Interface PDOs Disponibilidad en médulos ECS
o ool ECSXE ECSXS ECSxP ECSXM ECSXA
AIF1_IN - v apartir  a partir v
deV3.0 deV3.0
RPDO  Alr2_IN - v - _
X1 AIF3_IN - v - _ v
Interface de automatizacion (AIF) A|F1_OUT - v apartir  a partir v
deV3.0  deV3.0
TPDO  AiF2_out - v - - v
AIF3_OUT - v - - v
CAN1_IN v v v v v
RPDO  CAN2_IN - v v _ v
X4 CAN3_IN v v v - v
CCoa. Systomios (CAN) GaNLOUT v v v v
TPDO  CAN2_OUT - v v - v
CAN3_OUT v v v - v
CANaux1_IN - - v - v
RPDO CANaux2_IN - - v - v
X14 CANaux3_IN - - - - v
isriltsetref;ncbeu:o(cd?sl:)onible en ECSxE. CANaux1_OuUT - - v - v
TPDO CANaux2_OUT - - v - v
CANaux3_OuT - - - - v

e

jAviso!

En el médulo de alimentacion ECSxE los PDOs CAN1_IN/OUT y CAN3_IN/OUT
no se pueden utilizar al mismo tiempo. La seleccion de los PDOs a ser utilizados
se realiza a través de C0360.
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Configuracion 2]
Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Transferencia de datos de proceso

8.1.3.2 Estructura de los datos de proceso
Los telegramas de datos de proceso tienen cada uno una longitud maxima de datos utiles
de 8 bytes.
Telegrama de entrada de datos de proceso (RPDO)

» Eltelegrama de entrada de datos de proceso transmite informacion de control al
convertidor.

» Los 8 bytes de datos utiles se pueden asignar libremente.

Identificador Datos titiles (8 bytes)

O0hex | OOhex | O0hex | OOhex | OOhex | O0hex | O0hex | OOhex
11 Bits

Fig.8-5 Estructura del telegrama de entrada de datos de proceso (RPDO)

Telegrama de salida de datos de proceso (TPDO)

» Eltelegrama de salida de datos de proceso informa sobre informacion de estado del
convertidor. Pueden ser informaciones de estado:

— Estado actual de convertidor

— Estado de las entradas digitales

— Estados sobre valores analdgicos internos

— Mensajes de fallo/error

Con esta informacion el sistema master superior puede reaccionar.

» Los 8 bytes de datos utiles se pueden asignar libremente.

Identificador Datos utiles (8 bytes)

OOhex | O0hex | O0hex | O0hex | OOhex | OOhex | OOhex | OOhex
11 Bits

Fig.8-6 Estructura del telegrama de salida de datos de proceso (TPDO)
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Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Transferencia de datos de proceso

Transferencia de los objetos de datos de proceso

Objetos de datos de proceso Transmisién de datos

ECSxE ECSxS/P/M/A
AIF1_IN -
CAN1_IN ciclico (controlado por Sync) ciclico (controlado por Sync)
CANaux1_IN -
AIF2_IN -

::rn?gilo Ecs) CAN2_IN - controlado por evento/ciclico sin Sync

TPDOs
(del médulo ECS)

CANaux2_IN -

AIF3_IN -

CAN3_IN controlado por evento/ciclico sin Sync controlado por evento/ciclico sin Sync
CANaux3_IN -

AIF1_OUT -

CAN1_OUT ciclico (controlado por Sync) ciclico (controlado por Sync)
CANaux1l_OUT -

AIF2_OUT -

CAN2_OUT - controlado por evento/ciclico sin Sync
CANaux2_OuUT -

AIF3_OUT -

CAN3_OUT controlado por evento/ciclico sin Sync  controlado por evento/ciclico sin Sync
CANaux3_OuUT -

» Transmision ciclica de datos con telegrama Sync (E2[194)
(a través de AIF1, CAN1, CANaux1)
Con el telegrama Sync se aceptan los datos de proceso del master (RPDOs) en el
convertidor o son enviados del convertidor al master (TPDOs).
» Transmision de datos controlada por evento
(a través de AIF2/3, CAN2/3, CANaux2/3)
La transmisidn de datos se realiza cuando cambia un valor en el objeto de salida
correspondiente.
» Transmisidn de datos ciclica sin telegrama Sync-Telegramm
(a través de AIF2/3, CAN2/3, CANaux2/3)
La transmision de datos se realiza por tiempo. A través de los siguientes codigos se
puede configurar el tiempo de ciclo:
Interface Cadigo
X1 Interface de automatizacion (AIF) C2356
X4 ECSxS/P/M: MotionBus (CAN) C0356
ECSXA/E: Systembus (CAN)
X14  Systembus (CAN) C2456

e interface no disponible en ECSxE.

— Configuracion tiempo de ciclo > 0: Transmision de datos con tiempo de ciclo fijo
— Configuracion tiempo de ciclo = 0: Transmision de datos controlada por evento
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Configuracion 2]
Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Transferencia de datos de proceso

Objetos de datos de proceso ciclicos

Los objetos de datos de proceso ciclicos estan previstos para un sistema master superior.

PDO1, datos de proceso ciclicos
(consignas y valores actuales)

RPDO1: CAN1_IN
————————

Médulo ECS
TPDO1: CAN1_OUT H D H

Ol oo o o)o

Sistema master

Fig.8-7 Ejemplo: Transferencia de datos de proceso a través de CAN1_INy CAN1_OUT
Para el rapido intercambio de datos de proceso desde o al master se dispone de un objeto

de datos de proceso para sefiales de entrada (RPDO1) y un objeto de datos de proceso para
sefales de salida (TPDO1) con datos Utiles de ocho bytes.
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Informacién general sobre el Systembus (CAN)
Transferencia de datos de proceso

Sincronizacion de PDOs con transmision controlada por Sync

Para que los datos de proceso ciclicos puedan ser leidos por el convertidor o que los
convertidores acepten los datos, se utiliza un telegrama especial adicional, el telegrama
CAN Sync.

El telegrama CAN Sync es el punto de activacion para el envio de datos de proceso de los
convertidores al master y para que el convertidor acepte datos de proceso del master.

Para un procesamiento de datos de proceso controlado por Sync se debera generar el
telegrama CON Sync de forma correspondiente.

Telegrama CAN Sync Telegrama CAN Sync
A TPDOs ! RPDOs
i ~
>
1 2. 3
-——————————— Tiempo de ciele |
Fig.8-8 Telegrama Sync

1. Tras larecepcion del telegrama CAN Sync los datos de proceso sincronos son
enviados por los convertidores al master (TPDOs). Estos son leidos como datos de
proceso de entrada en el master.

2. Cuando el proceso de envio ha finalizado, los datos de proceso de salida (del master)
son recibidos por los convertidores (RPDOs).

Todos los demas telegramas (p.e. pardmetros o los datos de proceso controlados por
evento) son aceptados por los convertidores de forma aciclica cuando la transmision ha
finalizado. Los datos aciclicos no se muestran en el grafico anterior. Se han de tener en
cuenta al dimensionar el tiempo de ciclo.

3. Laaceptacion de los datos en el convertidor se realiza con el siguiente telegrama
CAN Sync.

@ jSugerencia!
La respuesta a un telegrama CAN Sync es determinada mediante la eleccion
del tipo de transmision.

jAviso!
Encontrara informacion sobre la configuracion para la sincronizacion a partir

de (11 [209.

e
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8.1.4 Transferencia de datos de parametro

*—V SDO1 Systembus (CAN)

[E=Een]

[coczoo] [coEEep]|  [FEEEER]|  [ErEERR)]|  [FEREER
oQ, oq, oq, oq oq
U
B 8 B a
— X4 . — r@'rr%
1 B
X14E§
L I
L] [
® > )
[Glsteia] | [Glefele] | | |Gkl |
ECSXA220
Fig.8-9 Canales de datos de parametro para la parametrizacién de ECS
Parametros ...

» son valores que se guardan en los convertidores Lenze bajo un cédigo.

» se configuran p.e. en la primera puesta en marcha o al cambiar los materiales de una
maquina.

» setransmiten con prioridad baja.

Los datos de pardmetro se transmiten en forma de SDOs (Service Data Objects) a través del

Systembus (CAN) y son confirmados por el receptor. Los SDOs permiten el acceso de
escritura y lectura al indice de objetos.

Los interfaces de bus CAN X4 y X14 disponen cada uno de dos canales de datos de

parametros separados que permiten la conexién simultanea de distintos dispositivos para
la parametrizacion y el diagnostico.

Los cddigos para la parametrizacion y el diagnéstico del interface de automatizacion (AIF)
X1 asi como las interfaces CAN-Bus X4 y X14 han sido separados en distintos rangos:

Interface Rango de codigos
X1 Interface de automatizacion (AIF) C23xx
X4 ECSxS/P/M: MotionBus (CAN) C03xx
ECSxA/E: Systembus (CAN)
X14  Systembus (CAN) C24xx

e interface no disponible en ECSxE.
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8.1.4.1 Datos utiles

Estructura del telegrama de datos de parametro

Datos utiles (hasta 8 bytes)

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Datal Data 2 Data 3 Data4
indice indice Low Word High Word
Orden . Subindice . .
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Cadigo de error

] o
1| jAviso!
Los datos utiles son presentados en formato Motorola.
Encontrara ejemplos para la transferencia de datos de parametro a partir de
199
Orden

La orden contiene los servicios para escribir y leer los parametros y la informacion a lo largo
de los datos utiles:

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
MSB LSB
Orden Command Specifier (cs) toggle (t) Longitud e S
Write Request 0 0 1 0 1 1
. =4b
Write Response 0 1 1 0 gg - ;1 bﬁ: 0 0
Read Request 0 1 0 0 10 =2 bytes 0 0
11=1byte
Read Response 0 1 0 0 1 1
Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

@ jSugerencia!
En la especificacion CANopen DS301, V4.02 hay definidas otras 6rdenes (p.e.
transferencia por segmentos).
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La orden o contiene ya la siguiente informacion o es necesario incluirla:

Datos de 4 bytes = Datos de 2 bytes Datos de 1 byte Bloque
(byte 5 ... 8) (byte 5y 6) (byte 5)
Orden hex dez hex dez hex dez hex dez
Write Request 23 35 2B 43 2F 47 21 33
(enviar parametro al convertidor)
Write Response 60 96 60 96 60 96 60 96

(confirmacidn, respuesta del
convertidor al Write Request)

Read Request 40 64 40 64 40 64 40 64
(solicitud de lectura de un parametro
del convertidor)

Read Response 43 67 4B 75 4F 79 41 65
(respuesta a la solicitud de lectura con
el valor actual)

Error Response 80 128 80 128 80 128 80 128
(el convertidor informa sobre un error
de comunicacién)

Orden "Error Response”: En caso de un error de comunicacion, el dispositivo involucrado
genera un "Error Response”. Este telegrama contiene en Data 4 siempre el valor ”6” y en
Data 3 un codigo de error.

Los codigos de error estan normalizados segun DS301, V4.02.

Direccionamiento a través de indice y subindice

El direccionamiento del parametro o resp. el direccionamiento del cédigo Lenze se realiza
con estos dos bytes siguiendo la formula:

indice = 24575 - (nimero de cédigo Lenze)

Datal...Data 4

Longitud de valor de parametro dependiendo del formato de datos

Valor de parametro
(Longitud: 1 byte)
Valor de parametro (Longitud: 2 bytes)

00 00 00

Low Byte High Byte 00 00
Valor de parametro (Longitud: 4 bytes)
Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

jAviso!
Los parametros Lenze se presentan sobre todo como tipo de datos FIX32 (valor
de 32 bits con signo, decimal con cuatro decimales). Para poder obtener

valores enteros, el valor de parametro deseado se debera multiplicar por
10.000dez.

Los parametros C0135 y C0150 estan codificados en bits sin transmitir un
factor.

e
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Mensajes de error

Datos utiles (hasta 8 bytes)

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
indice indice - -
Orden Low Byte High Byte Subindice Cédigo de error
» Bytel:
En el byte de orden se muestra a través del c6digo 1284 0 80hex, que ha aparecido un
error.

> Byte2,3y4:

En estos bytes estan anotados el indice (byte 2 y 3) y el subindice (byte 4) del cédigo, en
el que ha aparecido el error.

» Byte 5 hasta 8:

En los bytes de datos 5 hasta 8 esta anotado el cadigo de error. La estructura del codigo
de error es inversa a la del cédigo de lectura.

Ejemplo:
Presentacion del codigo de error 06 04 00 41,4 en los bytes 5 hasta 8

- Direccion de lectura del cédigo de error
41 00 04 06
Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Posibles codigos de error:

Orden Byte 7 Byte 8 Significado

80hex 6 6 indice erréneo
80hex 5 6 Subindice erréneo
80hex 3 6 Acceso denegado
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8.1.4.2 Ejemplos del telegrama de datos de parametro

Leer parametros

La temperatura de enfriamiento C0061 (43 °C) ha de ser leida por el convertidor con la
direccion de nodo 5 a través del canal de datos de parametros 1.

» Calculo del identificador

Identificador del SDO1 al convertidor Calculo
1536 + direccidon de nodo 1536 +5=1541

» Orden "Read Request” (solicitud de lectura de un parametro del convertidor)

Orden Valor
Read Request 4045

» Calculo del indice

indice Calculo
24575 - nimero de codigo 24575 - 61 = 24514 = 5FC2pex

» Subindice: 0

» Telegrama al convertidor

Datos utiles
Orden Indice indice Subindice Data1l Data 2 Data 3 Data 4
Identificador LOW-Byte HIGH-Byte
1541 40hex C2hex 5F pex 00 00 00 00 00
» Telegrama del convertidor
Datos utiles
Orden indice indice  Subindice Data1l Data 2 Data 3 Data 4
Identificador LOW-Byte HIGH-Byte
1413 434 C2hex 5Fhex 00 BOpex 8Fpex 06hex 00
—Orden:

"Read Response” (respuesta a la solicitud de lectura) = 43,.,
— |ldentificador:
SDO1 del convertidor (= 1408) + direccién de nodo (= 5) = 1413

—Indice de la solicitud de lectura:
S5FC2;ex

— Subindice:
0

—Datal..4:
00 06 8F BO =430.000 - 430.000 : 10.000 =43 °C
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Esribir parametros

El tiempo de aceleraciéon C0012 (registro de parametros 1) ha de ser modificado por el
convertidor con la direccion de nodo 1 a través del SDO1 (canal de datos de parametro 1)
a 20 segundos.

» Calculo del identificador

Identificador del SDO1 al convertidor Calculo
1536 + direccion de nodo 1536 +1=1537

» Orden "Write Request” (enviar parametro al accionamiento)

Orden Valor

Write Request 236

» Calculo del indice

indice Calculo

24575 - nimero de codigo 24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex
» Subindice: 0

» Calculo del tiempo de aceleracién

Datal.. 4 Calculo

Valor para el tiempo de aceleracion 20s - 10.000 = 200.0004¢,
=00 03 0D 40pey

» Telegrama al convertidor

Datos utiles
Orden Indice indice  Subindice Datal Data 2 Data 3 Data 4
Identificador LOW-Byte HIGH-Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40hex ODhex 03hex 00

» Telegrama del convertidor si la ejecucion se ha realizado sin errores

Datos utiles
Orden indice indice  Subindice Data1l Data 2 Data 3 Data 4
Identificador LOW-Byte HIGH-Byte
1409 60hex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00
— Orden:

"Write Response” (respuesta del convertidor (confirmacién)) = 60,
— Identificador:
SDO1 del convertidor (= 1408) + direccion de nodo (= 1) = 1409
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8.1.5 Direccionamiento de los objetos de datos de parametro y de proceso

El sistema de bus CAN esta basado en un intercambio de datos basado en mensajes entre
un emisor y varios receptores. En él, todos los participantes pueden enviar y recibir
mensajes casi al mismo tiempo.

El control sobre qué participante ha de recibir un mensaje enviado, se realiza a través del
identificador en el telegrama CAN — también llamado COB-ID (Communication Object
Identifier). A excepcion de la gestion de red (NMT) y el telegrama Sync (Sync) el
identificador contiene, ademas del identificador basico, la direccion de nodo del
accionamiento:

Identificador (COB-ID) = Identificador base + direccion de nodo configurable (Node-ID)

El identificador basico esta configurado de fabrica con los siguientes valores:

Direccion Identificador basico
Objeto al del Dez Hex
moédulo ECS mddulo ECS
NMT 0 0
Sync 128 80
XCAN1_IN
RPDO1  CANL_IN X 512 200
PDO1 CANaux1_IN
(canal de datos de proceso 1) XCAN1_OUT
TPDO1 CAN1_OUuT X 384 180
CANaux1_OUT
XCAN2_IN
RPDO2  CAN2_IN X 640 280
PDO2 CANaux2_IN
(canal de datos de proceso 2) XCAN2_OUT
TPDO2  CAN2_OUT X 641 281
CANaux2_OUT
XCAN3_IN
RPDO3  CAN3_IN X 768 300
PDO3 CANaux3_IN
(canal de datos de proceso 3) XCAN3_OUT
TPDO3 CAN3_OUT X 769 301
CANaux3_OUT
SDO1 X 1536 600
(canal de datos de parametros 1) X 1408 580
SDO2 X 1600 640
(canal de datos de parametros 2) X 1472 5C0
Node-Guarding X 1792 700

i jAviso!

En el capitulo "B-2. Configurar direcciéon de nodo CAN y velocidad de
transmisién” encontrara informacién sobre

» la configuracion de la direccion de nodo (Cd [203).

» el direccionamiento individual (C2 [2086).
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Visualizacién de los identificadores resultantes
El codigo de visualizacion para el identificador resultante es para el
» MotionBus (CAN) C0355.

» Systembus (CAN) C2455.

Aqui no se pueden predeterminar valores.

Lenze
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8.2 Configurar MotionBus/Systembus (CAN)

° .
1| jAviso!
En maddulos de eje ECSxM...

» Para la comunicacion a través del interface MotionBus (CAN) X4 se usan sélo
los canales CAN1_INy CAN1_OUT.

» Si no se soportan los datos de proceso a través del interface de bus de
sistema (CAN) X14, no pueden procesarse datos con los canales CANaux_IN
y CANaux_OUT.

8.2.1 Configurar direccion de nodo CAN y velocidad de transmision

Interface MotionBus (CAN) X4

Para el MotionBus (CAN) se puede configurar la direccion de nodo CAN y la velocidad de
transmision a través del interruptor DIP (51) o a través de C0350/C0351.

» Siunode los interruptores (de direccion) 2 ... 7 del interruptor DIP esta conectado
(ON), se evalua la configuracion del interruptor DIP al conectar la alimentacion de
bajo voltaje y se anota en C0350 (direccién de nodo CAN) y C0351 (velocidad de
transmision).

» Silosinterruptores (de direccionamiento) 2 ... 7 estan desconectados (OFF), no se
evalua la posicion del interruptor. La direccion de nodo CAN y la velocidad de
transmision se obtienen entonces de C0350 y C0351.

Interface Systembus (CAN) X14

Para el Systembus (CAN) la configuracién de la direccién de nodo CAN y de la velocidad de

transmision sélo es posible a través de C2450/C2451.

8.2.1.1 Configuraciones a través de interruptor DIP

\\\\ ‘

~ R

S 1
=~
_Q
<
S

10
ECS_COBO005
Fig.8-10 Interruptor DIP para direccién de nodo y velocidad de transmision (todos los interruptores: OFF)
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Configurar direccion de nodo

La direcciéon de nodo se configura con los interruptores 2 ... 7 del interruptor DIP. Los
interruptores tienen asignados determinados valores. De la suma de los valores se obtiene
la direccién de nodo que se ha de configurar (véase ejemplo).

Interruptor Valencia Ejemplo

Estado de Direccion de nodo
conmutacién

OFF: La configuracién de la direccién de nodo

NO

NI sélo es vélida para CAN (C0350 se sobrescribe
S cuando uno de los interruptores S2 ... S7 esta en
-1 s1 ON) i
NI ON: La configuracién de la direccién de nodo es
«[ T valida para CAN y CANaux (C0350 y C2450 se
o[ T sobrescriben cuando uno de los interruptores
[T $2...57 esta en ON)
[ 1] S2 32 ON
<[] 53 16 ON
=L s4 8 ON
32+16+8=56

Ch S5 4 OFF
OFF ON s6 2 OFF

57 1 OFF

Configurar velocidad de transmision

] .

1| jAviso!

La velocidad de transmision tiene que ser idéntica en todos los dispositivos
conectados al bus CAN.

Interruptor Velocidad de transmision [kBit/s]
1000 500 250 125 50
2
[T ] 8 ON OFF OFF OFF OFF
e ]
~[1]
[T ]
o[ ]
9 OFF OFF OFF ON ON
~[1]
o[ [ ]
e[ ]
s [ ]
M 10 OFF OFF ON OFF ON
OFF ON
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8.2.1.2 Configuraciones a través de codigos

] o

1| jAviso!

» Los cédigos C0350 (direccion de nodo) y C0351 (velocidad de transmision)
no estan activos cuando uno de los interruptores DIP se encuentra en la
posicion "ON”.

» La velocidad de transmision se ha de configurar de forma idéntica en todos
los dispositivos participantes del bus CAN.

» Si se ha cargado la configuracion Lenze a través de C0002,

—se define C0351 = 0 (500 KBit/s),

—tienen que configurarse de nuevo la velocidad de transmision CAN y la
direccion de nodo.

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0350 CAN address 32 Direccion de nodo para interface [E1[Z03
CAN bus X4 oy

e Este cédigo esta inactivo
cuando uno de los
interruptores 2 ... 7 del
interruptor DIP estd puesto en
posicién "ON”. (L1 [Z03)

e Tras la configuracion es
necesario realizar un

Reset-Node.
1 {1} 63
C0351 CAN baudrate 0 Velocidad de transmisién para  [HA[203
{4} 0 500 kBit/s interface de bus CAN X4
- Nota: Al cargar la configuracién
1 250 kBit/s de Lenze a través de C0002 se
2 125 kBit/s define C0351 = 0 (500 KBit/s).
3 50 kBit/s
4 1000 kBit/s

Guardar cambios con C0003 = 1.

Los cambios se aceptan después de una de las siguientes acciones:

» Nueva conexion de la alimentaciéon de maniobra

» Reset-Node a través del sistema de bus (a través de la gestion de redes (NMT))

» Reset-Node con C0358 = 1 mediante keypad XT (w [208)

—Si el Reset-Node se realiza a través de GDC, la comunicacion se interrumpira a
causa del principio. Por ello sera necesario conectarse nuevamente de forma
manual o hacer que los dispositivos conectados al bus vuelvan a buscar.
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8.2.2 Direccionamiento individual
A través de C0353 se determina si el identificador (COB-ID) se determina en C0350 con el
identificador basico (w[201) y la direccion de nodo o de forma individual con un
"ID-Offset”.
El ”ID-Offset” se puede predeterminar a través de C0354. De esta forma se obtiene el
identificador para todos los objetos de entrada o de salida de datos de proceso de la
siguiente manera:
Identificador (COB-ID) = 384 + ID-Offset (C0354)
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nim Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0353 Fuente para direcciones de nodo
de CAN_IN/CAN_OUT (interface
CAN-Bus X4)
1 CAN addr sel Direccion de nodo CAN (C0350) Direcciéon CAN1_IN/OUT
2 CAN addr sel Direccion de nodo CAN (C0350) Direccion CAN2_IN/OUT
3 CAN addr sel Direccion de nodo CAN (C0350) Direccion CAN3_IN/OUT
0 C0350 (auto) Determinado automaticamente
por C0350.
1 C0354 (man.) Determinado por C0354.
C0354 Direcciones de nodo alternativas
para CAN_IN/CAN_OUT
(interface CAN-Bus X4)
1 CAN addr. 129 1 {1} 512 Direccién 2 CAN1_IN
2 CAN addr. 1 Direcciéon 2 CAN1_OUT
3 CAN addr. 257 Direccién 2 CAN2_IN
4 CAN addr. 258 Direccién 2 CAN2_OUT
5 CAN addr. 385 Direccién 2 CAN3_IN
6 CAN addr. 386 Direccién 2 CAN3_OUT
Guardar cambios con C0003 = 1.
Los cambios se aceptan después de una de las siguientes acciones:
» Nueva conexion de la alimentacion de maniobra
» Reset-Node a través del sistema de bus (a través de la gestion de redes (NMT))
» Reset-Node con C0358 = 1 mediante keypad XT (w[208)

—Si el Reset-Node se realiza a través de GDC, la comunicacion se interrumpira a
causa del principio. Por ello sera necesario conectarse nuevamente de forma
manual o hacer que los dispositivos conectados al bus vuelvan a buscar.
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8.2.3 Determinar master de boot-up en la interconexién de accionamientos

Si la inicializacion del bus y el correspondiente cambio de estado de "Pre-Operational” a
"Operational” no es aceptado por un sistema master, se puede determinar en su lugar a un
dispositivo de bus como master boot-up para que acepte esta tarea.

La funcionalidad master s6lo es necesaria para la fase de inicializacion del sistema de
accionamiento. Con C0356 se puede configurar para la fase de inicializacion un tiempo de
boot-up para el master (@ 207).

Con el telegrama NMT start_remote_node (telegrama broadcast) el boot-up master pone
a todos los nodos en estado NMT "Operational”. S6lo en este estado es posible un
intercambio de datos a través de los objetos de datos de proceso.

La configuracion se realiza a través de C0352.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0352 CAN mst 0 Configuracién inicial (207

master/esclavo para el interface
de bus CAN X4

0 Slave
Master Boot-Up El equipo esta activo como
Boot-Up-Master CAN.
2 Master Node-Guarding

Slave Heartbeat-Producer
4 Slave Node-Guarding

Guardar cambios con C0003 = 1.

Los cambios se aceptan después de una de las siguientes acciones:

» Nueva conexién de la alimentacién de maniobra

» Reset-Node a través del sistema de bus (a través de la gestion de redes (NMT))

» Reset-Node con C0358 = 1 mediante keypad XT (w[208)

—Si el Reset-Node se realiza a través de GDC, la comunicacion se interrumpira a
causa del principio. Por ello sera necesario conectarse nuevamente de forma
manual o hacer que los dispositivos conectados al bus vuelvan a buscar.

8.2.4 Configurar tiempo de boot-up/ciclo

Configurar tiempo de boot-up

Codigo de Significado

visualizacién

C0356/1 e Momento (en ms) en el cual se realiza la activacion después de la siguiente conexion de la
alimentacién de bajo voltaje.
— Sélo valido cuando C0352 = 1 (Master).
— Normalmente es suficiente la configuracion de Lenze (3000 ms).

e Sise esta trabajando con varios convertidores interconectados sin un sistema master
superior, uno de los convertidores debera inicializar la red CAN. En un momento
determinado el master activa por primera vez toda la red iniciando asi la transmisién de
datos de proceso .

— Cambio de estado “Pre-Operational” a “Operational”.
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Configurar tiempo de ciclo para datos de salida:

Codigo de Significado
visualizacion
C0356/2 Tiempo de ciclo (en ms) CAN2_OUT

e Configuracién "0” = envio controlado por suceso
(Los datos de salida sélo se transmiten si cambia un valor en el objeto de salida).

C0356/3 Tiempo de ciclo (en ms) CAN3_OUT
e Configuracion "0” = envio controlado por suceso
(Los datos de salida sélo se transmiten si cambia un valor en el objeto de salida).

C0356/4 Tiempo de retardo (en ms) para enviar telegramas a través del objeto de datos de proceso
CAN2_OUT/CAN3_OUT
® Alalcanzar el estado de NMT Operational (después de Pre-Operational) se inicia el tiempo
de retardo "CANdelay”. Después de transcurrido el tiempo de retardo se envian por
primera vez los PDOs CAN2_OUT y CAN3_OUT.

8.2.5 Realizar Reset-Node

Las siguientes modificaciones no son validas hasta realizar un Reset-Node:
» Modificaciones de las velocidades de transmision
» Modificaciones de las direcciones de objetos de datos de proceso

» Modificacion de las direcciones de nodo CAN.

El Reset Node se puede realizar a través de:
» Nueva conexidn de la alimentacion de bajo voltaje
» Reset-Node a través del sistema de bus (mediante la gestion de red (NMT))

» Reset-Node con C0358 = 1 mediante keypad XT

—Si el Reset-Node se realiza a través de GDC, la comunicacion se interrumpira a
causa del principio. Por ello sera necesario conectarse nuevamente de forma
manual o hacer que los dispositivos conectados al bus vuelvan a buscar.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0358 Reset node 0 Realizar Reset-Node [ 208
(inerface CAN-Bus X4)
0 Sin funcion
1 CAN reset
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8.2.6 Sincronizacion de ejes
Con la sincronizacion de ejes se puede sincronizar la base de tiempo interna con el
momento de la recepcion de la sefial Sync. De esta forma en todos los accionamientos
involucrados en la sincronizacidn, el inicio de procesos internos ciclicos se realizara de
forma sincrona.
Modo de operacion
A través de C1120 se configura el modo de operacidn (fuente de la sefial Sync):
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cion {Appl.}
C1120 Sync mode 0 Fuente sefal Sync
{1} 0 OFF Apagado
CAN Sync Conexién Sync a través de bus [L[Z1g
CAN
2 Terminal Sync Conexién Sync a través de borne
X6/DI1
Inicio de la sincronizacion de ejes
Tras la conexioén a red y la fase de inicializacion se inicia la sincronizacién. Una vez recibidos
los primeros telegramas Sync, tarda unos pocos segundos hasta que el sistema esta listo
para funcionar. La duracién de este proceso es determinada basicamente por la distancia
temporal entre las sefiales Syncy el ancho de paso de correccién Sync (C0363).
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0369 SyncTx Time 0 Ciclo de envio de sincronizacién £ 209
{0} de CAN para interface de bus
CAN X4

Un telegrama de sincronizacion
con el identificador configurado
en C0368 se envia con el tiempo
de ciclo configurado.

0 {1 ms} 65000 0 = desconectado
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8.2.7 Sincronizacion de ejes a través de bus CAN

A través del interface CAN X4 (MotionBus) se transmiten el telegrama CAN Sync como
senal de sincronizacion y los datos de proceso.

Ciclo de sincronizacion

Para la sincronizacion el master envia un telegrama CAN Sync ciclico.

Los convertidores reciben el telegrama CAN Sync y regulan el momento de inicio del propio
ciclo de programa en relaciéon con el momento de recepcién del CAN Sync. El inicio se ha de
realizar con un retardo correspondiente a la fase de sincronizacion (C1122).

El ciclo de sincronizacion configurado bajo C1121 tiene que estar configurado igual que el
ciclo de envio de los telegramas CAN Sync.

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cion {Appl.}
C1121 Synccycle 2 Ciclo de sincronizacion L 210
1 {1 ms} 13
Identificador CAN Sync
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0367 SyncRxID 128 ID de recepcién de CAN Sync para 3 210

interface CAN-Bus X4
1 {1} 256

Desfase

La fase de sincronizacién (C1122) indica el offset temporal con el que el ciclo interno del
convertidor iniciara de forma retardada respecto a la sefial Sync recibida.

® .

1] jAviso!

jConfigure la fase de sincronizaciéon siempre mayor al Jitter* maximo posible
de los telegramas CAN Sync recibidos!

* Bajo "Jitter” se entienden oscilaciones de fases y en consecuencia diferencias
temporales de frecuencias de senal.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C1122 Sync phase 0,460 Fase de sincronizacion L 210
0,000 {0,001 ms} 6,500

210 l-enze EDBCSXMO064 ES 9.0
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Valor de correccion regulador de fase

El incremento de correccion de CAN Sync (C0363) indica el incremento con el que se amplia
o reduce el ciclo de regulacion (p.ej. para desplazar el momento de inicio).

Generalmente se puede dejar el valor mas pequeno configurado de fabrica. Solo en casos
poco adecuados (p.ej. cuando el master Sync no mantiene con suficiente exactitud el
tiempo de ciclo) puede ser necesario ampliar el incremento de correcciéon de CAN Sync
hasta que el valor en C4264 sea minimo. En caso contrario, la ampliaciéon puede tener
efectos negativos sobre las caracteristicas de accionamiento.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0363 Sync correct. 1 Paso de correccién Sync (para 0211
CAN y EtherCAT)

e Modificar paso de correccion,
hasta que C4264 sea minimo.

1 0,2 us/ms

2 0,4 us/ms

3 0,6 us/ms

4 0,8 us/ms

5 1,0 us/ms

C4264 CanSync_Dev 0 Desviacién de la sincronizacién (3 211

del programa de regulacién
También es de aplicacion para la
sincronizacién a través de la
entrada digital X6/DI1.
Sélo visualizacién

-32767 {1} 32767
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Monitorizacion de la sincronizacién (ventana de tiempo)

Sync-window
[
——— Sync-signal
Sync cycle Sync cycle
ECSXA474
Fig.8-11 "Ventana de tiempo” para los flancos LOW-HIGH de la sefial Sync

° .
1| jAviso!
Una fluctuacién (E2 [2T0) hasta £200 ps en los flancos LCOW-HIGH de Ta senal Synd

gsta permitida. El tamano de la Tluctuacion tiene erecto sobre I3
parametrizacion de la “ventana de tiempo™|

C3165 se puede utilizar para la monitorizacién de la sincronizacion.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C1123 Sync-Window 0,010 Ventana de sincronizacion L 212

e Sieltelegrama/sefal Sync
enviado por el master se
encuentra dentro de esta
“ventana de tiempo”, se
activa C3165=1.

0,000 {0,001 ms} 6,500
C3165 Syncinside 0 Sincronizacién de CAN dentrode [ 212
Win la ventana
Soélo visualizacién
0 {1 Bit} 1
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Reaccion CAN Sync
Cédigo Posibilidades de configuracion
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0366 Sync Response 1
0 Sin respuesta
1 Respuesta
L] .
1] jAviso!

IMPORTANTE

Reaccién CAN Sync para interface [0 213
CAN-Bus X4

En C0366 siempre se ha de configurar el valor ”1”.

Secuencia de ajuste

Durante la puesta en marcha se debera mantener la siguiente secuencia:

Equipo
Todos los
equipos

Equipos
esclavos

Master

Equipos
esclavos

Equipos
esclavos

EDBCSXM064 ES 9.0

Paso

1. Poneren marcha convertidor y bus CAN.

2. Inhibir convertidor.
® Enel GDC pulsar la tecla <F9>.

3. Unir "CANSync-InsideWindow” con salida
digital.

4. (Cl120=1

5. C0366 =1 (configuracion Lenze)

6. Definir orden de los telegramas (Identifier):
A Enviar nueva consigna a todos los

esclavos.

B Enviar telegrama Sync.
C Recibir respuesta de todos los esclavos.
Iniciar comunicacién/enviar telegramas Sync
Leer C0362 del master.

9. Ajustar C1121 de acuerdo con el C0362 del
master.

10. Ajustar C1123.

11. Habilitar convertidor a través de la seial

aplicada en la salida digital
"CANSync-InsideWindow”.

Lenze

Descripcion

LI[I5g

Sincronizacién mediante telegrama Sync a
través de bus CAN activa.

Reaccién CAN Sync:
e Equipos esclavos responden a un
telegrama Sync.

Consultar al master el tiempo de ciclo del
telegrama Sync.

Compensar distancia de tiempo de los
telegramas Sync a recibir con el tiempo de
ciclo del master.

Ajustar tamafo éptimo para la "ventana de
tiempo”.
e Cuando la sefial Sync muestra un jittering

excesivo (L1 [ZI0], Ampliar_ventana de
TEMpO

Monitorizacién de la sincronizacion:
® Si”CANSync-InsideWindow” = TRUE,
habilitar el convertidor.
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8.2.8 Codigos de diagnéstico
Se dispone de los siguientes codigos de diagnostico para el MotionBus (CAN) (en el menu
de parametros, opcién Motionbus CAN - Carga de bus CAN):
» C0359: Estado del bus
» (C0360/x: Contador de telegramas
» C0361/x: Carga del bus

8.2.8.1 Estado del bus CAN (C0359)
C0359 indica el estado de operacion actual del MotionBus (CAN).
Valorde  Estadode Descripcion
C0359 funcionamiento
0 Operational El sistema de bus estd totalmente operativo.
1 Pre-Operational  Sélo se pueden transmitir parametros (cddigos) a través del sistema de bus.

No es posible un intercambio de datos entre convertidores. El cambio al

estado "Operational” es posible a través de una sefal especial en el

MotionBus (CAN).

El cambio de "Pre-Operational” a "Operational” es posible a través de las

siguientes acciones:

e Funcionalidad master de un sistema master superior

® Siun convertidor ha sido determinado como master a través de C0352, en
el momento de la conexién a la red, el estado de operacién para todo el
sistema de accionamiento cambia automaticamente tras el tiempo de
boot-up configurado en C0356/1.

e Reset-Node a través de C0358 (L1 [208)

e Con sefal de entrada binaria "Reset-Node”, que se puede configurar de
forma correspondiente.

e Reset-Node a través de sistema master conectado

2 Advertencia Han entrado telegramas defectuosos. El convertidor ya sélo tiene una
participacién pasiva (ya no envia datos). Posibles causas:
e Falta terminacién de bus
e Apantallado insuficiente
e Diferencias de potencial de la conexién a masa de la electrénica de control
e Carga de bus demasiado alta
e Convertidor no conectado al MotionBus (CAN)
3 Bus Off Demasiados telegramas defectuosos: el convertidor se ha desacoplado del
MotionBus (CAN). La reconexion es posible a través de:
® TRIP-Reset
e Reset-Node (1 [208)
e Nueva conexién a red
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8.2.8.2 Contador de telegramas (C0360)

C0360 cuenta para todos los canales de datos de parametros y para todos los canales de
parametros, los telegramas que son validos para el convertidor. Los contadores tienen una
longitud 16 bits. Si el contador supera el valor ”65535”, el proceso de recuento vuelve a
empezar en "0".

Mensajes contados:

C0360

Subcédigo 1
Subcédigo 2
Subcédigo 3
Subcédigo 4

Subcédigo 5

Subcddigo 6
Subcédigo 7
Subcédigo 8
Subcédigo 9

Subcédigo 10

Subcédigo 11
Subcédigo 12

EDBCSXM064 ES 9.0

Significado

Todos los telegramas enviados

Todos los telegramas recibidos
Telegramas enviados desde CAN1_OUT

Telegramas enviados desde CAN2_OUT
e Siempre "0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas enviados desde CAN3_OUT
e Siempre ”0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas enviados desde el canal de datos de parametros 1
Telegramas enviados desde el canal de datos de parametros 2
Telegramas recibidos de CAN1_IN

Telegramas recibidos de CAN2_IN
e Siempre "0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas recibidos de CAN3_IN
e Siempre ”0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas recibidos del canal de parametros 1
Telegramas recibidos del canal de datos de parametros 2

Lenze
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8.2.8.3 Carga del bus (C0361)

A través de C0361 se puede detectar cual es la carga porcentual que el convertidor o los
diferentes canales de datos necesitan, sin tener en cuenta los telegramas defectuosos.

Carga de bus en los diversos subcodigos:

Co361

Subcédigo 1
Subcédigo 2
Subcédigo 3
Subcddigo 4

Subcédigo 5

Subcédigo 6
Subcédigo 7
Subcédigo 8
Subcédigo 9

Subcdédigo 10

Subcédigo 11
Subcédigo 12

Significado

Todos los telegramas enviados

Todos los telegramas recibidos
Telegramas enviados desde CAN1_OUT

Telegramas enviados desde CAN2_OUT
e Siempre ”0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas enviados desde CAN3_OUT
e Siempre ”0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas enviados desde el canal de datos de parametros 1
Telegramas enviados desde el canal de datos de parametros 2
Telegramas recibidos de CAN1_IN

Telegramas recibidos de CAN2_IN
e Siempre "0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas recibidos de CAN3_IN
e Siempre ”0”. jEl canal no se utiliza!

Telegramas recibidos del canal de parametros 1
Telegramas recibidos del canal de datos de parametros 2

La transmisidn de datos esta limitada. Los limites estan determinados por el nimero de
telegramas transmitidos por unidad de tiempo y por la velocidad de transmision de datos.

Los limites se pueden consultar durante el intercambio de datos en la interconexion de
convertidores, sumando todos los convertidores en C0361/1.

Ejemplo:

Accionamientos/sistema master Carga del bus
C0361/1 en convertidor 1 23,5%
C0361/1 en convertidor 2 12,6 %

Sistema master

16,0 %
52,1 % (total)

Dos accionamientos y el sistema master estan unidos a través del MotionBus (CAN).

i jAviso!

» Carga max. de bus de todos los equipos involucrados: 80 %

» Al conectar otros equipos, como p.ej. entradas y salidas descentralizadas se
deberan tener en cuenta sus telegramas correspondientes.

» Puede aparecer una sobrecarga de bus p.ej. a través de una distancia
temporal demasiado contra entre los telegramas Sync.
— Ayuda:Modificar ciclo de sincronizacion del control superior y del

216

convertidor (C1121).
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8.3 Vista general de las funciones de monitorizacion

Las reacciones (L1 [222) de funciones de monitorizacion se pueden parametrizar en parte a través de cédigos — en el menu de
parametros del GDC bajo Monitorizaciones.

Monitorizacion Posibles reacciones
® Configuracion Lenze
v’ Configuracion posible

Mensaje de fallo Descripcion Fuente Cédigo TRIP Mensaje  Advertencia  FAIL-QSP Apagado
x071 CCR Fallo del sistema interno °
x091  EEr Monitorizacion externa (generada a través de DCTRL) FWM C0581 ° v 4 v v
x191 HSF Fallo interno interno °
Alimentacion de voltaje
1020 OU Sobrevoltaje en el bus DC (C0173) MCTRL o
1030 LU Subvoltaje en el bus DC (C0174) MCTRL o
0070 U15 Subvoltaje en la alimentacion interna de 15 V interno °
0107 HoO7 Fallo interno (fuente de potencia) interno °
Comunicacion
x041 AP1 Fallo interno (procesador de sefiales) interno ®
x061 CEO Error de comunicacion en el interface de automatizacion (AIF) AIF C0126 v v L]
x062 CE1 Error de comunicacion en el objeto de entrada de datos de proceso CAN1_IN o591 v v o
CAN1_IN (tiempo de monitorizacién configurable con C0357/1)
x063 CE2 Error de comunicacién en el objeto de entrada de datos de proceso CAN2_IN C0592 v v °
CAN2_IN (tiempo de monitorizacién configurable con C0357/2)
x064 CE3 Error de comunicacién en el objeto de entrada de datos de proceso CAN3_IN C0593 v v °
CANS3_IN (tiempo de monitorizacion configurable con C0357/3)
x065 CE4 Estado BUS-OFF MotionBus (CAN) CAN C0595 v v [
(demasiados telegramas erréneos)
x066 CE5 Error de comunicacién de la funcién gateway (C0370, C0371) a través de CAN C0603 v v L
MotionBus (CAN)
x122 CE11 Error de comunicacién en el objeto de entrada de datos de proceso CANaux1_IN = C2481 v v °
CANaux1_IN (monitorizacién de tiempo configurable con C2457/1)
x123 CE12 Error de comunicacién en el objeto de entrada de datos de proceso CANaux2_IN (2482 v v °
CANaux2_IN (monitorizacién de tiempo configurable con C2457/2)
x124 CE13 Error de comunicacién en el objeto de entrada de datos de proceso CANaux3_IN (2483 v v °
CANaux3_IN (monitorizacién de tiempo configurable con C2457/3)
x125 CE14 Estado BUS-OFF System-Bus (CANaux) CANaux C2484 4 4 °

(demasiados telegramas erréneos)
x: 0=TRIP, 1 =mensaje, 2 = advertencia, 3 = FAIL-QSP
1) Configurable en el DDS bajo Project (Proyecto) = Exception handling (Comportamiento excepcional)
2) Sélo en ECSXA...
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Posibles reacciones
® Configuracion Lenze
v Configuracion posible

Monitorizacién

azuIN

0'6 S3 ¥90WXSDd9a3

Mensaje de fallo Descripcién Fuente Codigo TRIP Mensaje  Advertencia  FAIL-QSP Apagado
x126 CE15 Error de comunicacién de la funcién Gateway (C0370, C0371) a través de CANaux C2485 4 4 ]
Systembus (CAN)
x260  Err Node "Life Guarding Event”: Node C0384 ° v v2) v
Guard El convertidor como esclavo CAN no recibe ningun telegrama "Node Guarding
Guarding” dentro del "Node Life Time” del master CAN.
Temperaturas / sensores
0050 OH Temperatura del radiador del equipo > 90° C MCTRL °
0051 OH1 Temperatura interna del equipo > 90° C MCTRL °
x053 OH3 Temperatura del motor > 150° C MCTRL C0583 ° v v
x054 OH4 Temperatura del radiador > C0122 MCTRL C0582 v ° v
x055 OH5 Temperatura interna del equipo > C0124 MCTRL C0605 v ° v
x057 OH7 Temperatura del motor > C0121 MCTRL C0584 v ° v
x058 OH8 La temperatura del motor a través de las entradas T1y T2 es demasiado MCTRL C0585 v ° v
alto.
x086 Sd6 Error de sensor de temperatura en el motor (X7 o X8) MCTRL C0594 4 4 o
x095 FAN1 Monitorizacion del ventilador del equipo (s6lo en equipos empotrables) v
x110 H10 Error de sensor de temperatura de equipo en el radiador FWM C0588 ° v
x111 Hil Error de sensor de temperatura de equipo en el interior del equipo FWM C0588 ° v
Motor / sistema de realimentacién
0011 OC1 Cortocircuito cable de motor MCTRL °
0012 0OC2 Contacto a tierra cable de motor MCTRL °
0015 OC5 I x sobrecarga t TRIP (médulo del eje, fijo 100 %) MCTRL °
0016 0OC6 Carga del motor 12 x t (umbral C0120) MCTRL °
x017 OC7 Carga del equipo | x t (umbral C0123) MCTRL C0604 v ° v
x018 0OC8 Carga del motor 12 x t (umbral C0127) MCTRL C0606 v ° v
x032 LP1 Fallo de fase de motor MCTRL C0597 v v L
Nota: Sélo se puede utilizar con motores asincronos. A través de la
activacion de la deteccion de fallo de fases de motor se minimiza el tiempo
de calculo del que dispone el usuario!
x081 Rell Monitorizacion de rotura de cable salida relé de freno (X25) FWM C0602 4 v °
x082 Sd2 Error de resolver en X7 MCTRL C0586 ° v v

Informacién: jEstando la monitorizacién apagada o en caso de

"advertencia” la maquina, en caso de fallo, puede alcanzar velocidades muy
altas, lo que tendria como conseccuencia el dafio del motor y de la maquina

accionada!

x: 0=TRIP, 1 =mensaje, 2 = advertencia, 3 = FAIL-QSP
1) Configurable en el DDS bajo Project (Proyecto) = Exception handling (Comportamiento excepcional)

2) Sélo en ECSXA...
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Monitorizacién

Mensaje de fallo

x085 Sd5
x087 Sd7
x088 Sd8
x089 PL
Velocidad
x190 nErr
x200 Nmax

Error de Float

0209

float Sys-T

Descripcion
Error de encoder de valor de corriente master en la entrada analégica
X6/Al+, Al- (C0034 = 1)

Error de inicializacion del encoder de valores absolutos en X8
Fallo de senal SinCos en X8
Fallo en la compensacién de la posicién del rotor

Error de regulacion de velocidad (ventana de monitorizaciéon C0576)
Se ha superado la velocidad maxima de la instalacion (C0596).

Error de Float en tarea de sistema (ID 0)

0210 float Cycl.-T Error de Float en tarea ciclica (PLC_PRG, ID 1)

0211

float Taskl

Error de Float en la tarea 1 (ID 2)

0218 float Task8 Error de float en la tarea 8 (ID 9)
Superacion de tiempo / desbordamiento

0105
x108

0201
0208
0219

0220

0230
0231

x232
X240

HO5
HO8

overrun
Taskl

overrun
Task8

overrun
Cycl.-T
noT-Fkt
Credit

no program
Unallowed
Lib
NoCamData

ovrTrans
Queue

Fallo interno (memoria)

Extension Board no colocada correctamente o no soportada por el
programa

Superacion de tiempo en la tarea 1 (ID 2)

Superacion de tiempo en la tarea 8 (ID 9)
Superacion de tiempo en tarea ciclica (PLC_PRG, ID 1)
No hay suficientes unidades tecnolégicas disponibles en el PLC.

No hay ningtin programa PLC cargado en el PLC.

En le programa PLC se ha ha activado una funcién de biblioteca que no es

soportada.
No existen perfiles de movimiento (datos CAM).
Desbordamiento de la memoria de pedidos de envio

x: 0=TRIP, 1 =mensaje, 2 = advertencia, 3 = FAIL-QSP
1) Configurable en el DDS bajo Project (Proyecto) = Exception handling (Comportamiento excepcional)
2) S6lo en ECSXA...

Fuente
MCTRL

MCTRL
MCTRL
MCTRL

MCTRL
MCTRL

interno
interno
interno

interno
interno

interno

interno
interno

interno
interno

interno

Objetos CAN
libres

Posibles reacciones
® Configuracion Lenze

v Configuracion posible

Codigo
C0598

C0580

C0579
C0607

C0608

TRIP
v

[ J
v

o <X

Mensaje

Advertencia
v

FAIL-QSP

Apagado
°
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Monitorizacién

Mensaje de fallo
X241 ovr Receive

Parametrizacion

0072 PR1
0074  PEr
0075 PRO
0079 PI

0080 PR6

Descripcion
Demasiados telegramas recibidos

Error de checksum en el conjunto de pardmetros 1
Error de programa

Error en los conjuntos de parametros

Fallo durante la inicializacién de parametros

e En ECSxS/P/M:fallo interno
e En ECSxA: demasiados codigos de usuario

Mensajes de fallo especificos de la aplicacion

x400 Pos HW End

x401 Neg HW
End

x404  Follow Err 1

x405  Follow Err 2

x406 Home Pos
Err

x407 Toggle Bit
Err

3408 QSPexterno

x410 VelModeErr

Se ha alcanzado un final de carrera de hardware positivo.
Se ha alcanzado un final de carrera de hardware negativo.

Advertencia antes de superar el limite de error de seguimiento de fase
(c3030).

Se ha superado el limite de error de seguimiento de fase (C3031).
No se conoce la posicién de homing.

Error de Toggle Bit
Parada rapida activada externamente (QSP) a través de X6/DI1

(es necesario rearme a través del mensaje de averia).
Error de velocidad en el "Velocity Mode” (C5000 = 2)

x: 0=TRIP, 1 =mensaje, 2 = advertencia, 3 = FAIL-QSP
1) Configurable en el DDS bajo Project (Proyecto) = Exception handling (Comportamiento excepcional)

2) S6lo en ECSXA...

Fuente

Objetos CAN
libres

interno
interno
interno
interno
interno

Posibles reacciones
® Configuracion Lenze

v Configuracion posible

Codigo
C0609

C3175
C3175

C3032

C3033
C3170

C3160

C3038

TRIP
[ ]

«

Mensaje

Advertencia

FAIL-QSP
v

Apagado
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Configurar funciones de monitorizacion

8.4 Configurar funciones de monitorizacion

Diversas funciones de monitorizacion (£d[2I7) protegen al sistema de accionamiento
contra condiciones de funcionamiento no permitidas.

Si una funcidon de monitorizacion reacciona

» seactiva la reaccion ante fallo configurada como proteccion para el accionamientoy

» se guarda el mensaje de fallo en la posicidn 1 del histérico de fallos (C4168/x)

(2[Z57).

En el historial de errores (C0168/x) se guardan mensajes de fallo codificados como nimero
de cuatro cifras. La primera cifra describe el tipo de reaccion ante fallo. Las ultimas tres
cifras corresponden al niumero del error.

Num. del mensaje de fallo
0XXX
1xxx
2XXX

3XXX

Ejemplo: C0168/1 = 2061

» x061:

Tipo de reaccion

TRIP

Mensaje

Advertencia

FAIL-QSP (s6lo en médulos de eje ECSxS/P/M/A)

En el fallo actual (subcddigo 1 de C0168) se trata de un error de comunicaciéon (mensaje
de fallo ”"CE0”/num. ”x061”) entre el médulo AIF y el médulo de eje ECS.

> 2XXX:

La reaccion correspondiente es una advertencia.

EDBCSXM064 ES 9.0

Lenze

221



8.4.1

222

Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Reacciones ante fallos

Reacciones ante fallos

Reaccion = Efecto

TRIP

TRIP activo: = Las salidas de potencia U, V, W se conectan con alta impedancia.
= El accionamiento marcha en vacio (sin control).

TRIP reseteado: = El accionamiento avanza durante los tiempos predeterminados
hasta alcanzar su consigna.

Mensaje jPeligro!
El accionamiento arranca por si solo cuando el mensaje ha

desaparecido.
Mensaje activo: = Las salidas de potencia U, V, W se conectan con alta impedancia.
<0,5s = Elaccionamiento marcha en vacio (sin control).

>0,5s = Elaccionamiento marcha en vacio (por inhibicién interna del
convertidor). Dado el caso, iniciar nuevamente el programa.

Mensaje reseteado: = El accionamiento avanza con par maximo hacia su consigna.

FAIL-QSP = El accionamiento es detenido dentro del tiempo predeterminado
para el paro rapido (C0105).

Advertencia jAlto!
Como consecuencia de funciones de monitorizacion desactivadas el

accionamiento podria resultar daiado.

= El fallo de funcionamiento sélo se indica, el accionamiento sigue
funcionando de forma regulada.

Apagado jAlto!
Como consecuencia de funciones de monitorizacién desactivadas el

accionamiento podria resultar dafiado.
= No hay reaccién ante el fallo de funcionamiento.

Lenze

Visualizacion

Keypad XT
RDY IMP  FAIL
O u u
O u [ |
- - [ ]
n O n
O = apagado

M = encendido
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Configurar funciones de monitorizacion
Tiempos de monitorizacion para objetos de entrada de datos de proceso

8.4.2 Tiempos de monitorizacion para objetos de entrada de datos de proceso
Mensaje de Funcién de monitorizacion Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver-  Apa-
je tencia gado
x062 cel Error de comunicaciénenel ~ CAN_bCelCommeErrCaninl_b v v .

objeto de entrada de datos de
proceso CAN1_IN

x063 ce2 Error de comunicaciénenel ~ CAN_bCe2CommErrCanin2_b v v .
objeto de entrada de datos de
proceso CAN2_IN

x064 ce3 Error de comunicaciénenel  CAN_bCe3CommErrCanin3_b v v .
objeto de entrada de datos de
proceso CAN3_IN

x065 ced Estado BUS-OFF MotionBus ~ CAN_bCe4BusOffState_b v v .
(CAN)
x122 cell  Errorde comunicaciéonenel  CANaux_bCelCommErrCaninl_ v v .

objeto de entrada de datos de b
proceso CANaux1_IN

x123 cel2  Errorde comunicaciéonenel  CANaux_bCe2CommErrCanin2_ v v .
objeto de entrada de datos de b
proceso CANaux2_IN

x124 cel3  Errorde comunicacionenel  CANaux_bCe3CommErrCanin3_ v v .
objeto de entrada de datos de b
proceso CANaux3_IN

x125 cel4  Estado BUS-OFF System-Bus  CANaux_bCe4BusOffState_b v v .
(CANaux)

 Configuracién de fabrica

v Posible de configurar
Cada objeto de entrada de datos de proceso puede monitorizar si en el tiempo
predeterminado se ha recibido un telegrama. En cuanto llega un telegrama se reinicia el
tiempo de monitorizacién correspondiente (C0357/C02457) (funcién “Monoflop
reactivable”).

Las siguientes asignaciones son validas:

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0357 Tiempo de monitorizacién para [ 223
CANL...3_IN (interface CAN-Bus
X4)
1 CE monittime 3000 1 {1 ms} 65000 Tiempo de monitorizacién CE1
2 CEmonittime 3000 Tiempo de monitorizacién CE2
3 CEmonittime 3000 CE3 tiempo de monitorizacién

EDBCSXM064 ES 9.0 l-enze 223



Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Tiempos de monitorizacién para objetos de entrada de datos de proceso

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2457 Tiempo de monitorizacién para  E1[2ZZ3
CANaux1...3_IN (interface
CAN-Bus X14)
1 CEmonittime 3000 1 {1 ms} 65000 CE11 tiempo de monitorizacién
2 CEmonittime 3000 CE12 tiempo de monitorizacion
3 CEmonittime 3000 CE13 tiempo de monitorizacion

224

Las siguientes reacciones se pueden configurar para errores de comunicacion:
» 0= Error (TRIP) - convertidor activa inhibicién de convertidor (CINH)

» 2=Advertencia

» 3 =Monitorizacidon desconectada

Codigos para configurar la reaccion ante monitorizaciones:

Interface CAN-Bus Cadigo Monitorizacion
€0591 CAN1_IN ("CE1”)
xa C0592 CAN2_IN ("CE2”)
ECSXS/P/M: MotionBus (CAN) C0593 CAN3_IN ("CE3”)
ECSXA: Systembus (CAN) C0595 Bus Off ("CE4”)
C0603 Funcién Gateway ("CE5”)
C2481 CANaux1_IN ("CE11")
2482 CANaux2_IN ("CE12")
X14 C2483 CANaux3_IN ("CE13”)
Systembus (CAN) =
2484 Bus Off ("CE14”)
2485 Funcién Gateway ("CE15”)

Las sefiales de entrada (CAN1...3_IN/CANaux1...3_IN) se pueden utilizar también como
senales de salida binarias, p.e. para la asignacion del borne de salida.

Bus Off

Cuando el convertidor se desacopla por telegramas erréneos del MotionBus/Systembus
(CAN), se activa la sefial "BusOffState” (CE4/CE14).

"BusOffState” puede generar un error (TRIP) o una advertencia. La sefial también se puede
desconectar. La reaccion se configura a través de C0595/C2484. Para ello también se puede
ocupar una salida de bornes.

wnze EDBCSXMO064 ES 9.0
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Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de timeout con parametrizacion a distancia activada

Monitorizacion de timeout con parametrizacion a distancia activada

Si en la parametrizacion a distancia activada a través de C0370 (funcién Gateway) aparece
un Timeout, se emite el mensaje de error de sistema CE5.

La reaccion correspondiente se puede configurar a través de C0603:

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE

Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion

cion

{Appl.}

C0603 MONIT CE5 3 Reaccion ante fallo de la mrz3

8.4.4

8.4.5

monitorizacién de la funcién
Gateway (CE5)

"Timeout” con parametrizacién a
distancia activada (C0370)

0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado

Monitorizacion de cortocircuitos (OC1)

Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion

fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-

je tencia gado
011 OC1l  Cortocircuito MCTRL_bShortCircuit_b .
¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar
La monitorizacion reacciona en caso de cortocircuito de las fases de motor. También puede
tratarse de un contacto del bobinado en la maquina.

» También puede reaccionar la monitorizacion durante la conexion a red, cuando
existe contacto a tierra.

» Al reaccionar la monitorizacion se ha de separar el convertidor de la red y eliminar el
cortocircuito.

Monitorizacion de contactos a tierra (0C2)

Mensaje de Funcién de monitorizacion Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
012 OC2  Contactoatierra MCTRL_bEarthFault_b .

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

El moédulo de eje ECSxM... esta equipado de serie con una deteccion de contacto a tierra.

» Al reaccionar la monitorizacion se ha de separar el convertidor de la red y eliminar el
contacto a tierra.

Las posibles causas de un contacto a tierra son:
» Contacto a masa de la maquina
» Cortocircuito de una fase con la malla

» Cortocircuito de una fase con PE
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Monitorizacién de la temperatura del motor (OH3, OH7)

Monitorizacion de la temperatura del motor (OH3, OH7)

® o

1| jAviso!

Esta monitorizacion sélo esta prevista para sensores de temperatura
especificados por Lenze, como se utilizan en los servomotores estandar de
Lenze.

jEsta monitorizacion esta activa de fabrica y reacciona cuando no se utiliza un
servomotor de Lenze!

jAlto!

iEl sensor de temperatura sdlo puede ser conectado a X7 o a X8y la otra
entrada para el sensor de temperatura no se debe ocupar!

La temperatura del motor es registrada con un sensor de temperatura KTY continuo.

Las monitorizaciones de la temperatura del motor (OH3/OH7) reaccionan, cuando se
superan los umbrales de temperatura configurados.

Conecte el sensor de temperatura KTY con el cable de resolver en X7 (LA [79) o el cable de
encoder en X8 (LA [80).

Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
053 OH3  Temperatura del motor MCTRL_bMotorTempGreaterSet . v v
(fija, 150 °C) Value_b
057 OH7  Temperatura del motor MCTRL_bMotorTempGreaterCo v . v
(configurable, C0121) 121 b

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

» Umbral de advertencia configurable (OH7)
—Umbral de advertencia configurable a través de C0121
—Reaccion al superar el umbral configurable a través de C0584

» Umbral de advertencia fijo (OH3)
—Umbral de reaccién = 150 °C
—Reaccion al superar el umbral configurable a través de C0583

La histéresis es de 15 K. Es decir que el punto de reconexidn con el umbral de advertencia
fijo es de 135 °C.

La monitorizaciéon con umbral configurable (OH7) se ha previsto como etapa de
advertencia previa antes de la desconexiéon definitiva del convertidor mediante
TRIP (OH3). El proceso puede influir asi de forma correspondiente, para que el convertidor
no se desconecte en un momento inadecuado. Ademas se pueden controlar p.e.
ventiladores adicionales, que en caso de funcionamiento continuo generarian una carga
de ruidos intolerable.
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Cadigo
Num. Denomina-
cion
C0121 OH7 limit

C0583 MONIT OH3

C0584 MONIT OH7

EDBCSXM064 ES 9.0
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Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la temperatura del motor (OH3, OH7)

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Eleccion

{Appl.}
120
45 {1°¢}
0
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
2
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado

Lenze

150

IMPORTANTE

Umbral para la monitorizaciéon ~ E1[Z29
de la temperatura del motor

Temperatura del motor >
C0121 = mensaje de fallo OH7
(Co584)

Reaccién ante fallo L2Zzg
monitorizacién temperatura del

motor (umbral de temperatura

fijo).

Registrado mediante sensor de
temperatura KTY a través de la

entrada de resolver X7 o la

entrada de encoder X8.

Reaccién ante fallo de la nzzg
monitorizacion de la
temperatura del motor.
Umbral de temperatura
configurable bajo C0121.
Registrado mediante sensor de
temperatura KTY a través de la
entrada de resolver X7 o la
entrada de encoder X8.

Sélo efectivo si esta conectado
OH3 bajo C0583.
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Monitorizacién de la temperatura del radiador (OH, OH4)

8.4.7 Monitorizacion de la temperatura del radiador (OH, OH4)

La temperatura del radiador del convertidor se puede monitorizar con dos umbrales de
temperatura:

» Umbrales de temperatura configurables (OH4)
—Umbral de reaccion configurable a través de C0122
—Reaccion al superar el umbral configurable a través de C0582
» Umbral de temperatura fija (OH)
—Umbral de reacciéon =90 °C
—Reaccion al superar el umbral = TRIP

Mensaje de Funcién de monitorizacion Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
050 OH Temperatura del radiador MCTRL_bKuehlGreaterSetValue .
(fija, 90 °C) b
054 OH4  Temperatura del radiador MCTRL_bKuehlGreaterC0122_b v . v

(configurable, C0122)
e Configuracién de fabrica
v Posible de configurar

La histéresis es de 5 K. Es decir que el punto de reconexién con el umbral fijo es de 85 °C.

La monitorizacion con umbral configurable (OH4) se ha previsto como etapa de
advertencia previa antes de la desconexion definitiva del convertidor mediante TRIP (OH).
El proceso puede influir asi de forma correspondiente, para que el convertidor no se
desconecte en un momento inadecuado. Ademas se pueden controlar p.e. ventiladores
adicionales, que en caso de funcionamiento continuo generarian una carga de ruidos.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C0122 OH4 limit 80 Umbral para la monitorizaciéon ~ EJ 228
de la temperatura del radiador
45 {1°C} 90 Temperatura del radiador
> C0122 = mensaje de fallo OH4
(C0582)
C0582 MONIT OH4 2 Configurar reaccién ante fallo 0 228

monitorizacién temperatura de
radiador en C0122

0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado

La reaccion de la monitorizacion puede tener las siguientes causas:

Causa Ayuda

La temperatura ambiente es demasiado alta. Montar un ventilador en el armario eléctrico.

El convertidor esta sobrecargado en la media e Montar un ventilador en el armario eléctrico.
aritmética , es decir que la fase de sobrecarga y de e Recortar fase de sobrecarga.

recuperacién estan por encima del 100%. e Utilizar un convertidor mas potente.
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Monitorizacién de la temperatura interior del equipo (OH1, OH5)

8.4.8 Monitorizacion de la temperatura interior del equipo (OH1, OH5)

La temperatura interior del equipo se puede monitorizar con dos umbrales de
temperatura:
» Umbral configurable (OH5)

—Umbral de advertencia configurable a través de C0124

—Reaccion al superar el umbral configurable a través de C0605

» Umbral fijo (OH1)
—Umbral de reaccion =90 °C
—Reaccion al superar el umbral = TRIP

La histéresis es de 5 K. Es decir que el punto de reconexion con el umbral de advertencia fijo
es de 85 °C.

La monitorizacién con umbral configurable (OH4) se ha previsto como etapa de
advertencia previa antes de la desconexion definitiva del convertidor mediante TRIP (OH).
El proceso puede influir asi de forma correspondiente, para que el convertidor no se
desconecte en un momento inadecuado. Ademas se pueden controlar p.e. ventiladores
adicionales, que en caso de funcionamiento continuo generarian una carga de ruidos.

Caédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0124 OHS5 limit 75 Umbral para la monitorizacién [ 229
de la temperatura interior del
equipo
10 {1 %} 90 C0062 > C0124 =mensaje de
fallo OH5 (C0605)
C0605 MONIT OH5 2 Reaccién ante fallo de la o 229

monitorizacién de la
temperatura interior del equipo.
Umbral de temperatura
configurable bajo C0124.

0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
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Monitorizacién de la funcién de los sensores de temperatura (H10, H11)

8.4.9 Monitorizacion de la funcién de los sensores de temperatura (H10, H11)
La funcion de los sensores de temperatura del radiador y del interior del equipo es
monitorizada. Si los sensores de temperatura emiten valores fuera del rango de medicion,
se emite el fallo H10 (radiador) o H11 (interior). La reaccion ante los fallos se determina a
través de C0588.
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0588 MONIT 0 Reaccién ante fallo de la 0 230
H10/H11 monitorizacion
Sensores de temperatura en el
convertidor.
H10: Sensor interior
H11: Sensor radiador
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
8.4.10 Carga de corriente del convertidor (monitorizacion I x t: 0C5, 0OC7)
Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
015 OC5  Sobrecargalxt MCTRL_bIxtOverload_b .
e Configuracién de fabrica
v Posible de configurar
La monitorizacion | x t monitoriza la carga de corriente del médulo de eje. La
monitorizacion se ha configurado de tal forma que el funcionamiento sea posible
» deforma duradera con corriente de salida del equipo = Iy.
» durante <30 s con corriente de salida del equipo < 1,5 x Iy.
La proteccion contra sobrecarga del médulo de eje se puede configurar con umbrales:
» umbral configurable (OC7) a través de C0123
» umbral fijo (OC5) = 100 %
Después de una fase de sobrecorriente se puede calcular con una fase de recuperacion de
120s. Para un calculo mas exacto consulte la caracteristica de sobrecorriente y el valor
3 X Tmédulo de eje (L [237).
La reaccion al sobrepasar el umbral configurable se configura a través de C0604.
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0123 OC7 limit 90 Umbral para la advertencia I xt  EA[Z25

230

(médulo de eje)

0 {1 %} 100 C0064 > C0123 =>mensaje de
fallo OC7 (C0604)
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Carga de corriente del convertidor (monitorizacién I x t: OC5, OC7)

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}

C0604 MONIT OC7 2 Reaccion ante fallo de la LzZzy
monitorizacion de la carga del
equipo Ixt.

El umbral Ixt se puede configurar
bajo C0123.

0 TRIP

2 Advertencia

3 Apagado

Caracteristica de sobrecorriente

tTR\P [S]
200
180 |

160 —f
- ECSxS/P/M/A064
' —— ECSxS/P/M/A048

120 | ——- ECSxS/P/M/A004, -008, -016, -032

140

100

80

60

40

20

ECSXA025

Fig.8-12 Caracteristica de sobrecorriente ECSxM..., véase también "Datos nominales” (1 [27
La caracteristica de sobrecorriente indica el tiempo maximo trg)p hasta que el médulo de

eje genera un error | x t. Para alcanzar nuevamente el tiempo tgjp, se ha de mantener el
tiempo 3 X Tmedulo de eje CON lacargal/ly=0A.

Equipo Tmédulo de eje [s] ~ Caracteristica de sobrecorriente

ECSxMO004 54,6

ECSxM008 27,3

ECSxMO016 27,3 | . o . _tperfil_parcial_x
_perfil_parcial_x perfil_parcial_x T

ECSXMO032 27,3 bt=— - o tperfil_parcial x -1 | @ modulo_de_cje

ECSxMO048 29,5

ECSxMO064 35,1
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Carga de corriente del convertidor (monitorizacién | x t: OC5, OC7)

Diagrama de sobrecorriente para mensajes de fallo OC5

IMotDr [0/01 A

200+ sy

150 r

100+
75+

44+

| | | >t [s]
10 60 120 180

ECSXA293
Fig.8-13 Sobrecorriente maxima dependiendo del tiempo
La sobrecorriente maxima permitida depende del limite |35 configurada en C0022.
@ Limite I3x configurado en C0022 <150 % Iy:

» Dentro de un periodo de 180 s la media aritmética de la corriente de motor no debe
superar el 100 % de la corriente nominal del equipo.

» Ejemplo: Media aritmética de la curva ©:

60s-150% + 120s - 75 %
180 s

=100 %

@ Limite I ;a4 configurado en C0022 > 150 % Iy:

» Dentro de un periodo de 60 s |la media aritmética de la corriente de motor no debe
superar el 70 % de la corriente nominal del equipo.

» Ejemplo: Media aritmética de la curva @:

10s-200% + 50s - 44 %

=70%
60 s
La carga actual del equipo se muestra en C0064:
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0064 Utilization Carga del equipo (I xt) durante  CA[229

los ultimos 180 s
Sélo visualizacién

0 {1 %} 150 @ C0064 > 100 % activa

OC5-TRIP.
e TRIP-RESET sdlo es posible si
C0064 < 95 %.
C0606 MONIT OC8 2 Reaccion ante fallo de la L33

monitorizacién de la carga de
motor 12 x t.
Umbral configurable bajo C0120.

0 TRIP

2 Advertencia

3 Apagado

232

Lenze
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Carga de corriente del motor (monitorizacion 12 x t: 0C6, OC8)

8.4.11 Carga de corriente del motor (monitorizacién 12 x t: 0C6, OC8)

La carga |12 x t del motor es calculada continuamente por el médulo de eje y mostrada en
C0066. Con C0120y C0127 se pueden configurar dos umbrales de reaccion. Al superar el
umbral 1 se activa la reaccion configurada en C0606 (OC8). al superar el umbral 2 se activa
OC6-TRIP.

La monitorizacion I2 x t esta disefiada de tal manera que con una corriente de motor de
1,5 x I, y un umbral configurado de 100 % se activa después de 179 s (constante de tiempo
de motor térmica C0128 = 5 min).

Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cién {Appl.}
C0120 OCé6 limit 105 Umbral para 12 x supervision t 0 233
(motor)

0 {1 %} 120 0=12x supervisién t
desconectado
12xt>C0120 = OC6-TRIP
C0127 OC8 limit 100 Umbral para la advertencia 12 xt [Q 233
(motor)

0 {1 %} 120 I2xt > C0127 = mensaje de fallo
0C8 (C0606)

C0128 Tau motor 5,0 Constante de tiempo térmica del [ 233
motor

0,5 {0,1 min} 25,0 Para el clculo de la desconexién
2xt

Calculo del tiempo de activacion:

Im Corriente de motor actual

y+1
IM 2
(7) - 100 y  C01200C0127

t= —(C0128)-In|1— I Corriente nominal del motor

En el diagrama se pueden observar los tiempos de activacion para diversas corrientes de
motor y umbrales (C0128 = 5,0 min):

%] b =3%1 b= 2x], Imot = 1,5 X I ot = Iy
120 -
/ / __/—
100 /! T g e = R
// —" /_-
50 'Ill’ /
l"
0 ' t[s]
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
ECSXA040
Fig.8-14 Monitorizacién 12 x t: Tiempos de activacion con corrientes de motor y umbrales de activacion
distintos
Imot Corriente de motor
[ Corriente nominal del motor
12t Carga 1%t
t Tiempo
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Monitorizacién del voltaje de bus DC (OU, LU)

8.4.12 Monitorizacion del voltaje de bus DC (OU, LU)
Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
020 OU Sobrevoltaje MCTRL_bOvervoltage_b .
030 LU Subvoltaje MCTRL_bUndervoltage b .

e Configuracién de fabrica
v Posible de configurar

Estas funciones de monitorizacién monitorizan el bus DCy protegen al convertidor.

» Sielvoltaje de bus DC en los bornes +Ug y -Ug supera el umbral de desconexion
superior configurada en C0173, se activa un mensaje OU.

» Sielvoltaje del bus DC en los bornes +Ug y -Ug se queda por debajo del umbral de
desconexion inferior configurado en C0174, se activa un mensaje LU.

La monitorizacion sigue estando activa hasta que se supere o se baje del umbral
correspondiente.

® .

1| jAviso!

jTodos los componentes de accionamiento con accionamientos
interconectados tienen que tener los mismos umbrales!

Umbrales de desconexion y conexion

» Elumbral de desconexion determina el nivel de voltaje del voltaje del bus DC en el
que se activa la inhibicién de impulsos.

» Los umbrales de desconexion y conexién dependientes de C0173 se encuentran en
la siguiente tabla:
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Configuracion 2]
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién del voltaje de bus DC (OU, LU)

Eleccion Voltaje de red Unidad de Mensaje LU Mensaje OU
frenado (Subvoltaje) (Sobrevoltaje)
Cco173 Médulo de configurar resetear configurar resetear
alimentacién [VDC] [V DC] [VDC] [vDC]
[V AC]
0 230 si/no 130 275 400 390
1 400 si/no 285 430 800 790
2 400 ... 460 si/no 328 473 800 790
3 480 no 342 487 800 785
4 480 si 342 487 800 785
10 230 si/no Co174 C0174+5V 400 390
11 400 (configuracion si/no C0174 C0174+5V 800 790
Lenze)
12 400 ... 460 si/no co174 C0174+5V 800 790
13 480 no C0174 C0174+5V 800 785
14 480 si C0174 C0174+5V 800 785

@ jSugerencia!
Si el subvoltaje persiste durante mas de 3 s o se trata de una conexion a red, se
genera un registro en la memoria de errores.

» Esto puede ser el caso, cuando el médulo de control es alimentado a través
de los bornes X6/+24 y X6/GND de la alimentacion externay la red esta
desconectada.

» Siya no existe subvoltaje (la red vuelve a estar conectada), el registro en la
memoria de errores es borrado. No se trata de un error sino de un estado del
convertidor.

Subvoltajes que se mantienen durante menos de 3 s, se consideran un fallo
(p-ej. fallo de red) y se anotan en la memoria de errores. En este caso el registro
se mantiene en la memoria.
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2] Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la alimentacién de voltaje de la electrénica de control (U15)

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0173 UG limit 11 Adaptacién de los umbrales de  [L[93

voltaje del DC bus:

e Comprobar en la puesta en
marcha y dado el caso
adaptar.

e Todos los componentes de
accionamiento con
accionamientos
interconectados tienen que
tener los mismos umbrales.
— LU = umbral de subvoltaje
— OU =Umbral de

sobrevoltaje
0 Red =230V +B Funcionamiento en red de 230 V
con o sin unidad de frenado

LU=130V,0U =400V

1 Red =400V +B Funcionamiento en red de 400 V
con o sin unidad de frenado

LU=285V,0U=800V

2 Red =460V +B Funcionamiento en red de 460 V
con o sin unidad de frenado

LU=328V,0U=800V

3 Red =480V -B Funcionamiento en red de 480 V
sin unidad de frenado

LU=342V,0U=800V

4 Red =480V +B Funcionamiento en red de 480 V
con unidad de frenado

LU=342V,0U=800V

10 Red =230V +B Funcionamiento en red de 230V
con o sin unidad de frenado

LU =C0174,0U =400V

11 Red =400V +B Funcionamiento en red de 400 V
con o sin unidad de frenado

LU =C0174,0U =800V

12 Red =460V +B Funcionamiento en red de 460 V
con o sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

13 Red =480V -B Funcionamiento en red de 480 V
sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

14 Red =480V +B Funcionamiento en red de 480 V
con unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

C0174 UG-min 60 Umbral de subvoltaje del DC bus (1[92
(LV)
15 {1v} 342
8.4.13 Monitorizacion de la alimentacion de voltaje de la electrénica de control (U15)

Cuando el voltaje en X6/DI1 o X6/DI3 queda por debajo de 17 V, se activa TRIP ”"U15”. El
fallo s6lo se podra resetear cuando U > 19 V.
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Configuracion 2]
Configurar funciones de monitorizacion
Fases de motor (LP1)

8.4.14 Fases de motor (LP1)
Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apa-
je tencia gado
032 LP1 Fallo de fase del motor MCTRL_bMotorphaseFail_b v v .

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

Esta funcién de monitorizacion comprueba si ha fallado una fase del motor.

o .
1] jAviso!
» Esta funcidon de monitorizacion sélo se puede utilizar en motores asincronos.

» Através de la activacion de esta funcion de monitorizacion, el tiempo de
calculo del que dispone el usuario se minimiza.

» La reaccion se configura a través de C0597.

» Ellimite de monitorizacidn se configura a través de C0599.

Resetear el error
1. Comprobar cables del motor.
2. Ejecutar TRIP-RESET.

Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0597 MONIT LP1 3 Reaccion ante fallo de la [ 237

monitorizacién del fallo de fase
de motor (LP1)

iMediante la activacion de esta
monitorizacion se dispondra de
un poco menos de tiempo de
calculo para el programa de

usuario!

0 TRIP

2 Advertencia

3 Apagado

C0599 Limit LP1 5,0 Limite de monitorizacién parala [ 237

monitorizacion de fallo de fase
de motor (LP1) relativo al limite
de corriente.

0,01 {0,01 %} 10,00
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Configuracion

Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién del cable del resolver (5d2)

8.4.15 Monitorizacién del cable del resolver (Sd2)
Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apaga-
je tencia do
082 Sd2 Error de resolver MCTRL_bResolverFault_b . v v
¢ Configuracion de fabrica
v'Posible de configurar
Esta funcion de monitorizacion monitoriza el cable del resolver y el resolver para
determinar posibles roturas de cable y protege al motor.
.

Con la monitorizacién desconectada la maquina, en caso de fallo (p. e. cable de

sistema desconectado o no atornillado correctamente), puede alcanzar

grandes velocidades, lo que puede tener consecuencia la destruccion del motor

y de la maquina accionada. Lo mismo es de aplicacién cuando se ha

configurado como reaccioén "Advertencia”.

» Durante la puesta en marcha utilice siempre la configuracion de Lenze (TRIP)
para C0586.

» Soélo utilice la posibilidad de desconectar a través de C0586, cuando la
monitorizacién reaccione sin motivo detectable (p.e. por cables muy largos o
interferencias importantes de otros equipos).

» Sélo configure C0586 = 2 (advertencia) por el motivo antes mencionado, ya
que los impulsos estan habilitados a pesar de una realimentacion
defectuosa.

Si existe un fallo en el registro del valor real de la velocidad, no esta

garantizado que la monitorizacion reaccione en caso de sobrevelocidad

(NMAX, (2 [243).

Esta monitorizacion ...
» se activa automaticamente, cuando se ha seleccionado como encoder de valores de
reales de velocidad un resolver a través de C0419.
» se desactiva automaticamente cuando se selecciona otro encoder de valores reales
de velocidad.
La reaccion se configura a través de C0586.
Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0586 MONIT SD2 0 Reaccién ante fallo de la [ 238

238

monitorizacién
Resolver "ResolverFault” (Sd2)

TRIP
Advertencia
Apagado
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Configuracion 2]
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién del sensor de temperatura del motor (Sd6)

Monitorizacion del sensor de temperatura del motor (Sd6)

8.4.16
Mensaje de Funcién de monitorizacion Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apaga-
je tencia do
086 sd6 Fallo en el sensor de MCTRL_bSensorFault_b v v .
temperatura del motor
e Configuracién de fabrica
v’ Posible de configurar
Esta funciéon de monitorizacion comprueba si el sensor de temperatura emite valores
dentro del rango de medicién de -50 ... +250 °C. Si los valores se encuentran fuera de fuera
de este rango de medicidn, se activa la monitorizacién.
La reaccion se configura a través de C0594.
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0594 MONIT SDé6 3 Reaccién ante fallo de la [ 239

8.4.17

monitorizacion
Sensores KTY para la
temperatura del motor.
"SensorFault” (5Sd6)

0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado

Monitorizacién de la inicializacién del encoder de valores absolutos (5d7)

Mensaje de Funciéon de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apaga-
je tencia do
087 Sd7 Error de inicializacion del MCTRL_bEncoderFault_b .

encoder de valores absolutos
e Configuracién de fabrica
v Posible de configurar

Esta funcion de monitorizacion lee al conectar el médulo de eje ECSxM... el valor absoluto
del encoder varias veces para determinar si se transmite al accionamiento el mismo valor.

Si se detecta una diferencia > 5° en el eje de motor, se activa la monitorizacion (TRIP).

iEl mensaje de fallo "Sd7” sélo se puede resetear mediante conexion a red!
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8.4.18

Caédigo

Num.

Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la seial SinCos (Sd8)

Monitorizacion de la sefial SinCos (5d8)

Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion

fallo

TRIP  Mensa- Adver- Apaga-
je tencia do

088 Sd8 Fallo de sefal seno-coseno MCTRL_bEncoderFault_b v .

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

Esta funcion de monitorizacion determina a través de un examen de plausibilidad, si existe

el

>

encoder y si los canales seno y coseno envian valores plausibles.

Se soportan tipos de encoder SinCos

— Stegmann SCS 60/70 ST 512 encoder de valores absolutos monovuelta
(512 incr./rev.).

— Stegmann SCM 60/70 ST 512 encoder de valores absolutos multivuelta
(512 incr./rev.).

El mensaje fallo ”Sd8” sé6lo se puede resetear mediante conexion a red.

Dado el caso, el encoder debera desplazarse unos grados angulares para emitir un
fallo.

La reaccion se configura a través de C0580.

Con la constante de tiempo de filtracion (C0559) se pueden filtrar fallos de corto
tiempo en el canal Sin-Cos del encoder, sin que se genere inmediatamente un
SD8-Trip.

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE

Denomina- Lenze/ Eleccion

ciéon

{Appl.}

C0580 Monit SD8 3 Reaccion ante fallo 1 240

monitorizacion senales SinCos en
X8

0 TRIP
3 Apagado

C0559 SD8 Filter t 1 Contante de tiempo de filtro

240

(5d8)

1 {1 ms} 200 Ejemplo:
En la configuracion "10 ms” se
genera un Sd8-TRIP después de
10 ms.

"N

jAviso!

Si se desea la monitorizacion del encoder y, especialmente si se utilizan
maquinas sincronas, configure "TRIP” como reaccién en caso de error.

Para poder lograr una mayor seguridad del encoder, es posible, p.ej. en
sistemas de posicionamiento, activar adicionalmente una monitorizacion de
errores de seguimiento de fase. En este caso configure como reaccion ante
errores también un "TRIP”.
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Configuracion 2]

Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la seial SinCos (Sd8)

Fallos detectables

EDBCSXM064 ES 9.0

Conector desconectado, todas las senales de

encoder abiertas.

Rotura de cable simple, falta una de las siguientes

senales:

—COSA

— RefCOS A

—SINB

— RefSIN B

— GND

—-VCC

Rotura de cable doble en los siguientes pares de

sefales:

— COS Ay RefCOS A

—SINByRefSINB

—~COSAYSINB

— RefCOS Ay RefSIN B

— asi como las cuatro sefiales (COS A, RefCOS A,
SIN B, RefSIN B) abiertas.

Lenze

Fallos no detectables

e Cortocircuitos, especialmente entre las sefiales seno
y coseno.

e Fallo de los cables/encoder con valores intermedios

”semi”-cortocircuitos (> 0 Ohm)

e "semi”-interrupciones (< infinito)
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8.4.19

Caédigo

Num.

Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la desviacion de la velocidad respecto a la regulacién (nErr)

Monitorizacion de la desviacion de la velocidad respecto a la regulacion (nErr)

Mensaje de Funcion de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion

fallo TRIP Men-  Adver-  FAIL-  Apaga-

saje  tencia QspP do

190 nErr  Velocidad fueradela MCTRL_bSpeedLoopFault_b v v v v .
ventana de tolerancia
(Cos76)

e Configuracion de fabrica

v Posible de configurar
Esta funcion de monitorizacion compara el valor real de velocidad enviado por el encoder
de velocidad con la consigna de velocidad del control de velocidad. Si la diferencia de ambos
valores de velocidad supera la ventana de tolerancia configurada en C0576 se activa la
monitorizacion nkrr.

» Siladesviacion de regulacidn supera un valor determinado, esto puede ser indicio
de un problema del accionamiento. El accionamiento no es capaz de seguir a la
consigna de velocidad predeterminada con la suficiente rapidez. En un convertidor
que basicamente funciona de manera correcta, puede tratarse de bloqueos
mecanicos en el lado de la carga o un par motor insuficiente.

Ademas, con esta monitorizacion se puede asegurar un encoder de velocidad en
funcionamiento controlado por velocidad. De esta forma la monitorizacion representa un
complemento de las monitorizaciones de encoder individuales.

» Fallos en el sistema de encoder tienen el efecto de no dejar que el valor real de la
velocidad se cree correctamente. De esta forma resulta generalmente un desvio
mayor en el control de velocidad que en el estado de funcionamiento normal.

El rango de tolerancia se configura a través de C0576.

La reaccion se configura a través de C0579.

o .
1] jAviso!
» Configure el rango de tolerancia (C0576) por lo menos con el valor doble de

la desviacion de control que aparece durante el funcionamiento. Este valor
se puede determinar realizando pruebas correspondientes.

» Tenga en cuenta, que en tiempos de rampa breves, |la desviacion de
regulacion alcanza valores superiores.

Posibilidades de configuracion IMPORTANTE

Denomina- Lenze/ Eleccion

{Appl.}

C0576 Tolerancia 100 Ventana de tolerancia para la [ 242

242

desviacion de la velocidad
respecto al valor de control
relativa a Npax

100 % = sensibilidad de
monitorizacién mas baja

0 {1%} 100
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Configuracion 2]
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacidn de la velocidad maxima de la instalacion (NMAX)

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0579 Reaccién nErr 3 Reaccién de fallo monitorizaciéon [1[243
desvio de regulacion de
velocidad
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
8.4.20 Monitorizacion de la velocidad maxima de la instalacién (NMAX)
Mensaje de Funcién de monitorizacion Variable del sistema Posible reaccion
fallo TRIP  Mensa- Adver- Apaga-
je tencia do
200 Nmax Se hasuperadolavelocidad  MCTRL_bNmaxFault_b .

maxima de la instalacion

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

La monitorizacién reacciona cuando la velocidad actual supera la velocidad maxima de la
instalacion o el valor doble de C0011 (nyy3x)-

jAlto!

» En caso de cargas activas (p.e. equipos elevadores) recuerde que el
accionamiento funcionara sin par. jSeran necesarias medidas especificas
para la instalacion!

» En caso de fallar el encoder de valores reales de la velocidad no se puede
garantizar con seguridad, que esta monitorizacion reaccione.

La velocidad maxima de la instalacién se configura a través de C0596.

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nuam. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0596 NMAX limit 5500 Velocidad maxima de la [ 243

instalacién como limite superior
de la monitorizacion de
velocidad NMAX.

0 {1rpm} 16000
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8.4.21

244

Configuracion
Configurar funciones de monitorizacion
Monitorizacién de la compensacién de la posicién del rotor (PL)

Monitorizacion de la compensacion de la posicion del rotor (PL)

Mensaje de Funcién de monitorizacién Variable del sistema Posible reaccion

fallo TRIP  Mensa- Adver- Apaga-

je tencia do

089 PL Fallo en la compensacién de  MCTRL_bRotorPositionFault_b .
la posicién del rotor

¢ Configuracion de fabrica
v Posible de configurar

Esta funcion de monitorizacion monitoriza la ejecucion correcta de la compensacion de la
posicion del rotor.

Esta funcion de monitorizacidn puede aparecer en una compensacion de posicion de rotor
en relacion con sistemas de realimentacion:

» Resolver

» Encoder TTL

» Encoder SinCos

» Encoder de valores absolutos (monovuelta - multivuelta)

La causa para ello es la interrupcion de la rutina de compensacion a continuacion de
» Pérdida del voltaje de alimentacion

» Interrupcion del cable del encoder

» Detencion de la rutina por desactivacion a través de C0095

Resetear el error

1. Eliminar causa de la interrupcion.

2. Inhibir convertidor

3. Desactivar compensacion de la posicion del rotor a través de C0095 = 0.
4. Ejecutar TRIP-RESET.
5

Activar compensacidn de posicidn de rotor a través de C0095 = 1.
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9.1

Diagnostico

Diagnostico 9
Diagnéstico con Global Drive Control (GDC)

Diagnéstico con Global Drive Control (GDC)

En el ment de parametros del GDC Diagnostic (Diagnédstico) y sus submenus encontrard el
codigo para el diagnostico del sistema de accionamiento. Los valores del histérico de fallos
se encuentran en el submenu Fault history (Fallos).

Parameter menu

Code | Text Walue Uit
—n ---------------------------------------------- CO043] 000 Fault report status £ reset Mo TRIF / TRIP reset
—G Diaghostic CO183| 000)D15: Drive diagnostic 0K,
|| o : Operation tirner B
E Device - cument status C0178) 0001DIs: 0 ion f a
_n Fault history CO173| 000]DIS: Mains on timer 0z
n Matian CO0ET| 000)DIS: Heat sink temperature 0 c
K . CO0&2| 000} DIS: Interior termperature olc
r~BY Motion - contiok/statushits £0064| 000|DI: Device utiization It e
T} Motionbus CAN - processdata CO053)_000|DIS: Actusl DC-bus vakags MCTRL_nDCYal_s] oy
—\E Systembus CANaus - procsssdata CO0ES| 000|DIS: 24 esternal supply volage ooy
I-AT) AIF - Processdata C3200{ 000|DIS: act. fault number Ok
—n I ator C3201| 000{DI5: act. faulk rumber a0
£
ECSXA546
Fig.9-1 Vista GDC: Diagnéstico equipo - estado actual

En el mend de parametros del GDC, en Diagnostic (Diagnédstico) = Display-Motion se
muestran los valores mas importantes:

Parameter menu

Code | Text Walue | Uit

—n ---------------------------------------------- C4010) 000 Selection control interface CAMT [FDO1 with Sync)
_E Diagnostic CHO0T| 000|DIS: act. operation mode 0

_n Device - current status C3150] 000|DIS: Statuzword Statl 0

_n Fault bistory COo042| 000) D15: Quickstop status [5P inactive

_E Mation C3180] 000]DIS: act. selection maonitor data 1]

K X C3034| 000|D15: curent fallowing emar 1]

r~BY Motion - contiok/statushits £3162| 000|DI: Togole-Bit fault counter 0

_n Motionbius CAN - processdata C3180] 000]DIS: act. selection monitor data a0

—n Systembus CAMNaux - processdata

—n AlF - Processdata

—n Mator

<
ECSXA547
Fig.9-2 Pantalla GDC: Diagnéstico Display-Motion

En el menu de parametros del GDC, en Diagnostic (Diagndstico) = Fault history (Fallos) se
muestran valores del historial de fallos:

Parameter menu Code | Test Yalue ;2
—n ---------------------------------------------- CO043] 000 Fault report status £ reset Mo TRIF / TRIP reset
_E Diagnostic CO1E8| 007 DIS: Currently active fault 1 u]
|\ Device - cument status CO168| 002|DIS: Histary fault 2 Ok
| o) Fault bistory CO168| 003 DI1s: H?story fault 3 Ok
_n Mation CO1E8| 004 DIS: Hiztory fault 4 u]
’ ] CO1EE| 005 DIS: Histary fault 5 ok
r~BY Motion - contiok/statushits cat6a| 008|DI: History fault 6 oK
T} Motionbus CAN - processdata CO168] 07| DIS: History fault 7 0K
—\E Systembus CANaus - procsssdata CO168| 008| DIS: History faul 8 oK,
—n AlF - Processdata CO1E9| 007 | DIS: Time of currently active fault 1 0z
—n Mator CO1E9| 002 DIS: History time of fault 2 0z 2
. e P S
ECSXA548
Fig.9-3 GDC: Diagnéstico fallos
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] Diagnostico
Diagnostico con Global Drive Oscilloscope (GDO)

9.2 Diagnoéstico con Global Drive Oscilloscope (GDO)

El Global Drive Oscilloscope (GDO) esta incluido en el programa de parametrizacién y
operacion "Global Drive Control (GDC)” de Lenze y estd a su disposicién como programa de
diagndstico adicional.

Con el GDO se puede p.ej. registrar datos de entrada y salida, asi como estados internos del
equipo durante el funcionamiento del convertidor.

o .

1| jAviso!

Para mas informacién sobre la operacién y el funcionamiento del GDO
consulte el manual ”Global Drive Oscilloscope (GDO), primeros pasos”.

‘LE Lenze Global Drive Dscilloscope [_ (O] %]
“File Edit Help
®) AR PR Lenze
Connect device Load offline set Save zet Frint set Copy data
Trigger |Cursor I
Sourcel—————————————
Trigger
IFolce Trigger
Leve
IForce Trigger
o + Delay [%] Edae
o
£ —Horizontal @
o Timebase [1/div]
= |2DDmsec 'l
4__ Position [zec]
3 empraprepmm———————————————y | [] 2]
0 1 2 2 a4 &5 8 7 e g qp hecord ®
Device sample rate [mz]
4 2
|ch |on|iny |arisble [unt | 14Div | Offset Fosttion .
- - Device memory usage
I v PLC_PRG.nPati intern 10k i i SERRRRNE
I: v PLC_PRGAWarl  intern 20k il il
Doubleclick ta insert g }
Statuz || Curve datapoints: 1001 Device @ || - Curvedata available - Measurement f
ECSXA480
Fig.9-4 Global Drive Oscilloscope (GDO)

Barra de menu

Barra de simbolos superior

Conjuntos de datos

Barra de simbolos izquierda

Campo de visualizacién de graficos
Elementos de operacién verticales
Indicacion de estado

Elementos de operacién disparador-cursor
Elementos de operacién horizontales
Elementos de operacién de registro

CHCNCESONONCONCRCRSNC)
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Diagnostico )
Diagnostico con Global Drive Oscilloscope (GDO)
Campos GDO

9.2.1 Campos GDO

Al clicar sobre el campo correspondiente se ejecuta la funcién indicada.

Para activar la ayuda HTML-Online pulse la tecla <F1>.

Barra de simbolos superior (@, Fig.9-4)

Simbolo Funcién
(campo)
ha Conexion equipo
Aqui se puede establecer una conexién con un médulo conectado.
Este campo tiene la misma funcién que la orden de menu Archivo = Conectar.

Cargar conjunto Offline
Aqui se pueden cargar conjuntos de datos guardados.

Guardar conjunto
Aqui se pueden cargar curvas registradas.
Este campo tiene la misma funcién que la orden de menu Archivo = Guardar.

Imprimir conjunto
Aqui se puede imprimir la curva registrada en diversas variantes.

O O B

Copiar conjunto
Aqui se pueden copiar conjuntos de datos (sets).
Este campo tiene la misma funcién que la orden de mendu Editar = Copiar.

(g

Barra de simbolos izquierda (®, Fig.9-4)

Simbolo Funcién
(campo)

O\ Zoom
Aqui se pueden ejecutar diversas funciones de zoom.

ﬂ Auto-escalado
Aqui se pueden escalar automaticamente todas las curvas seleccionadas, posicionarlas nuevamente y
poner el valor de offset a ”0”.
Los siguientes tipo de datos son soportados para el auto-escalado: BYTE; WORD; DWORD; USINT; UINT;
UDINT; SINT; INT; SDINT; Array; Struct

@% Comentario
Aqui se puede introducir informacién sobre el conjunto de datos actual. Esta informacién es guardada
junto con el conjunto de datos actual y mostrada como informacién breve al volver a cargarlo.

]:j Borrar
Aqui se puede borrar el conjunto de datos offline marcado.
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9.2.2 Realizar diagnostico con GDO

1. Conectar el médulo del eje al PC/ordenador portatil.

— Conexion al borne X14 (bus del sistema (CAN)) con un adaptador de bus de
sistema del PC.

2. Alimentar el médulo de eje con voltaje de control de 24 V ({4 [59).
3. Ejecutar GDO en el PC/ordenador portatil.

4. Pulsar sobre la opcion [ Connect device ] ( Conexidon equipo ).
—Se abre el didlogo "Select Device” (Seleccionar equipo) (Fig.9-5).
—Bajo "Online” se listan los equipos que estan conectados al bus.

=) - [=]%]
i) &
5
%‘ E Trigger | cursor |
Aubs 3
# e
o 3
FE
" %- Select Device =13
E A
E =[5l Online a v
14 = gl Lenze DPCETC Sewver
E [ Drive: ETC1_Can2-4:Serva Awis Module ECSx2 > Cancel
E| [ Drive: ETC1_Can2-3:Gervo Axis Module ECGx
03 [ Diive: ETC1_Caml-3 Serva PLC 3300 =
3 [| Drive: ETC1_Can2-2:Serva duis Module ECSx2 @ Help
4 [ Drive: ETCT_Car2-1:Servo - Achsmodul ECSi 2|
1 = gl Lenze OPC Systembus Server
E [ Drive: 68:Serva Axis Module ECSxA VE.x
E [ Drive: 67:Servo fuis Module ECSA VB«
s [ Drive: 66:ervo e Module ECSxA VBt
N [ Diive: 65:Serva - Achsmodul ECSw
& #1472 Ofine b
E| < >
EE
E
-6 T
T T U T T } | T T 1 T T I [
0 1 2 3 4 5 6 8 El 10
i
Ch | On|inv | variable Unit 1.Div| Ottset Posttion
Status Device (@)
ECSXAS561
. » ” . "
Fig.9-5 Pantalla GDO: Dialogo "Seleccionar equipo

5. Bajo ”"Online” seleccionar el equipo deseado y pulsar [ OK ].

—Se abre el dialogo "Select Drive PLC Developer Studio project symbol file”
(Seleccionar archivo de simbolos de proyecto DDS):

& Select Drive PLC Developer, Studio project symbol file

Select Drive
EET)

=
A Progranmime
Lenze
£9600_1_20

ECSXA562

Fig.9-6 Pantalla GDO: Dialogo ”Seleccionar archivo de simbolos de proyecto DDS”
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6. Seleccionar archivo de simbolos ECSMot_Axxx.SDB (xxx = niUmero de version) y

pulsar [ OK].

7. Seleccionar las variables, cuyos valores se han de registrar durante un
posicionamiento .

— Doble clic sobre el campo de texto marcado en amarillo "Variable” en el campo de

grupo "Vertical”.
— Realizar la seleccion en el campo de dialogo que aparece a continuacion.

—En el campo de graficos se pueden presentar valores de un maximo de 8 variables.

Wertical
|t on |ir | variable Jurit | 1.Div | Otfset |Postion |

Doubleclick to inzert a variakle |

ECSXA563
Fig.9-7 Pantalla GDO: Seleccién variables
8. Pulsar [ START ] para realizar un posicionamiento.
FE Lenze Global Drive Oscilloscope ENEE
File Edit Help
Cnnna%ﬁjewce Load ofifrl?ne set sa\E 2t Frl%et Copata mnze
%‘ E Trigger | cursar |
1 4] ey
# Force Tigger
|
2 e =—
E Delay [%]
.
o
E Harizontsl
i Timebase [1/div]
E E Please wait P“ﬁ? - El
'osition [sec]
* K |- Trigger detected - Wiiting data in device 0 ﬂﬂ
o]
o]
< T T T u T u T T T u T u T u
[i} 1 2 3 4 5 [ 7 8 a 1a
Wertical
| ¢h| on|nv | varisble Junt | 1D | Ofiset |Pasttion Recording
1 MCTRL_nMAct_a intern 10k o o Device sample rate [ms]
| BNl MCTRL_rMAct_a intern 10k 0 ol [a
3 MCTRL TSt s inéern sk 8 B | oo e ol
7 emos e o | MO —
Doubleclick to insert & variable START
I EEE——
Status Device (@ - Curvedata available - Measurement finished
ECSXA564
Fig.9-8 Pantalla GDO: Ejecucion de un posicionamiento
Variables del sistema
En la siguiente tabla se explica el significado de las variables mas importantes:
Variable Tipode Tipode Cddigo Formato Descripcion
datos sefal de visuali-
zacion
AIF1_wDctrlCtrl Word Palabra de control (L3 [T20)
or - - -
AIF1_wDctrlStat Palabra de estado (L4 [TZ3)
Double . _ _ Consigna de posicion [Inc]
AIF1_dninD1_p Integer position 65536 Inc = 1 revolucién
Double - Posicidn real [Inc]
AIF1_dnOutD1 osition - - ..
- =P Integer P 65536 Inc = 1 revolucién
Brake.L BRK1.bSet b Bool binary - - Exigencias a la logica de freno

EDBCSXM064 ES 9.0 mnze

249



250

Diagnostico
Diagnostico con Global Drive Oscilloscope (GDO)
Realizar diagnéstico con GDO

Variable Tipode Tipode Cédigo
datos senal
Brake.L BRK1.bOut b Bool binary -
CAN1_wDctrlCtrl Word
CAN1_wDctrlStat or - -
Double -
CAN1 dninD1_p position -

- - Integer
CAN1_dnOutD1_p Double position -

- - Integer
CAN1_bSyncinsideWindow_b  Bool binary C3165
CAN1_nSyncDeviation Integer  analog C4264
DCTRL_bCInh1_b C0878/1
DCTRL_bCInh2_b | b C0878/2

B .

DCTRL_bTripSet_b o0 N3Y" cos78/3
DCTRL_bTripReset_b C0878/4
DCTRL_bFail_b

DCTRL_bimp_b

DCTRL_bTrip_b

DCTRL_bQspIn_b

DCTRL_bRdy_b

—ORAY_ Bool binary -
DCTRL_bCwCCw_b
DCTRL_bNActEq0_b
DCTRL_bCInh_b
DCTRL_bExternalFault_b
MCTRL_bQspOut_b Bool binary  C0907/3
MCTRL_nHiMLim_a C0906/4

Integer  analog
MCTRL_nLoMLim_a C0906/3
MCTRL_bNMSwt_b Bool binary  €0907/2
MCTRL_bnNAdapt_a Integer  analog -
MCTRL_blLoad_b Bool binary  C0907/4
MCTRL_nlSet_a C0906/8
MCTRL_nNSet_a C0906/1

Integer  analog
MCTRL_nPAdapt_a C0906/9
MCTRL_dnPosSet_p Double position = C0908

- - Integer
MCTRL_nPosLim_a Integer  analog C0906/5

Lenze

Formato
de visuali-
zacion

bin

bin

bin

dec [%]

bin

bin

dec [%]

dec [inc]

dec [%]

Descripcion

Activar freno
Palabra de control (£ [T20)
Palabra de estado (L1 [T23)

Consigna de posicion [Inc]
65536 Inc = 1 revolucién

Posicidn real [Inc]
65536 Inc = 1 revolucién

Telegrama de sincronizacion
dentro de la ventana configurada

(e2] par)

Desviacion de la sincronizacion del
programa de control

También es de aplicacién para la
sincronizacién a través de la
entrada digital X6/DI1.

Inhibicién de convertidor

TRIP-SET
TRIP-Reset
TRUE = error activo

TRUE = niveles de amplificacién de
potencia en alta impedancia

TRUE = fallo activo
TRUE = QSP
TRUE = listo para funcionar

TRUE = avance a la izquierda
FALSE = avance a la derecha

TRUE = velocidad del
motor < C0019

TRUE = inhibicion del convertidor
TRUE = error externo
TRUE = accionamiento ejecuta QSP

Limite superior de par (en % de
€0057)

Limite inferior de par (en % de
€0057)

TRUE = control de par
FALSE = control de velocidad

Vp adaptivo del controlador de
velocidad

TRUE = parte | del controlador n es
asumida por MCTRL_nlSet_a.

Parte | del controlador de velocidad
Consigna de velocidad

Influencia de C0254 sobre Vp
(en %)

® Se procesa la cifra (sin signo).
Desviacion de la consigna del
anguloy el angulo real para el
controlador angular

Influencia del controlador angular
® En % de Nyay (CO011)
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Variable Tipode Tipode
datos senal
MCTRL_bPosOn_b Bool binary
MCTRL_nNStartMLim_a
MCTRL_nMAdd_a Integer | analog
MCTRL_nFldWeak_a
MCTRL_bQspIn_b Bool binary
MCTRL_nNSetin_a Integer  analog
MCTRL_bMMax_b Bool binary
MCTRL_nMSetin_a Integer  analog
MCTRL_bIMax_b Bool binary
MCTRL_nlAct_a
MCTRL_nDCVolt_a Integer | analog
MCTRL_nMAct_a
MCTRL_bUndervoltage b
MCTRL_bOvervoltage b
MCTRL_bShortCircuit_b Bool binary
MCTRL_bEarthFault_b
MCTRL_blIxtOverload b
MCTRL_nPos_a Integer  analog
MCTRL_nNAct_v Integer  velocity
MCTRL_nNAct_a Integer  analog
MCTRL_dnPos_p Double position
- - Integer
MCTRL_bNmaxFault_b Bool binary
MCTRL_nNmaxC11 Integer -
MCTRL_bActTPReceived b Bool binary
MCTRL_bActincLastScan_b Double position
- - Integer

MCTRL_bResolverFault_b
MCTRL_bEncoderFault_b
MCTRL_bSensorFault_b
MCTRL_bMotorTempGreaterS
etValue_b
MCTRL_bMotorTempGreater :
o121 b Bool binary

MCTRL_bPtcOverTemp b

MCTRL_bKuehlGreaterSetVal
ue_b

Lenze

Cadigo

C0907/1

C0906/6

C0906/2

C0906/7
C0042

Co050

C0056

Formato
de visuali-
zacion

dec [%]

bin

dec [%]

dec [%)]

Descripcion

TRUE = activar controlador angular

Limite de velocidad inferior en caso
de delimitaciéon de velocidad

Consigna adicional de par o resp.
consigna de par

Control del motor
TRUE = accionamiento ejecuta QSP

Consigna de velocidad
® En % de Npax (C0011)

TRUE = el controlador de velocidad
trabaja dentro de los limites.

Consigna de par
® En % de M, (C0057)

TRUE = accionamiento trabaja al
limite de corriente C0022.

Corriente de motor actual - 16384
=100 % sy (C0022)

100 % = 1000 V

En % de Mpyax (C0057)
Monit: subvoltaje
Monit: sobrevoltaje
Monit: cortocircuito
Monit: contacto a tierra
Monit: sobrecarga | x t

Valor real de angulo como sefial
analégica
e 90°=100%

Valor real de velocidad [rpm]
Valor real de velocidad

® En % de Nyax (C0011)
Posicion de rotor del motor
Monit: velocidad max. de la
instalacion superada.

Visualizacion velocidad max.
(coo11)

Touch Probe (TP) recibida.
Ainc entre TP e inicio de la tarea

Monit: error de resolver
Monit: error de encoder

Monit: error de encoder de valores
absolutos

Monit: temperatura de
motor > 150 °C

Monit: temperatura del
motor > C0121

Monit: sobretemperatura del
motor (PTC)

Monit: temperatura de
refrigeracion > 90 °C
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Variable Tipode Tipode Coédigo Formato Descripcion
datos senal de visuali-
zacion

MCTRL_bKuehlGreaterC0122 Monit: temperatura de
b

_ refrigeracion > C0122
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9.3 Diagnéstico con el Keypad XT EMZ9371BC

En el menu "Diagnostic” se encuentran en los dos submenus ”Actual info” y "History”

todos los cédigos para

» |a monitorizacién del accionamiento

» el diagnéstico de fallo/error

En el nivel de operacion se muestran mensajes de estado adicionales. Si hay mas mensajes
de estado activos, se muestra el mensaje con la prioridad mas alta:

Prioridad Visualizacién
1 GLOBAL DRIVE INIT

Significado
Error de inicializacién o de comunicacién entre
keypad y convertidor

XXX - TRIP TRIP activo (contenido de C0168/1)
XXX - MESSAGE Mensaje activo (contenido de C0168/1)
4 Estado de equipo especiales:
Bloqueo de conexién
5 Fuente para inhibicién de convertidor (al mismo tiempo se muestra el valor de C0004):
STP1 9300 Servo: Borne X5/28
ECSXS/P/M/A: Borne X6/SI1
STP3 Médulo de operacién o LECOM A/B/LI
STP4 INTERBUS o PROFIBUS-DP
STP5 9300 Servo, ECSXA/E:  Systembus (CAN)
ECSXS/P/M: MotionBus (CAN)
STP6 C0040

6 Fuente para paro rapido (QSP):

QSP-term-Ext
QSP-C0135

QSP-AIF
QSP-CAN

XXX - WARNING
XXXX

EDBCSXM064 ES 9.0

Entrada MCTRL-QSP en el bloque de funcién MCTRL se encuentra en sefial
HIGH.

Médulo de operacién o LECOM A/B/LI
INTERBUS o PROFIBUS-DP

9300 Servo, ECSxA: Systembus (CAN)
ECSXS/P/M: MotionBus (CAN)
Advertencia activa (contenido de C0168/1)
Valor bajo C0004
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9.4 Diagnéstico con PCAN-View

En este capitulo se describe como utilizar el programa "PCAN-View” para el diagndstico de
su red CANopen.

"PCAN-View” es la version basica del programa "PCAN-Explorer” para Windows® de la
empresa PEAK System Technik GmbH. El programa permite el envio y la recepcién
simultanea de mensajes CAN, que pueden enviarse de forma manual y periddica. Se
indican los errores en el sistema de bus y los desbordamientos de memoria del hardware
CAN controlado.

92.4.1 Monitorizar el trafico de telegramas en el bus CANopen

1. Conecte su PC de ingenieria directamente al bus CANopen a través del adaptador
USB para Systembus EMF2177IB.
2. Arranque el programa PCAN-View.

3. Conecte PCAN-View mediante "Connect to CAN Hardware” segtn el adaptador USB
para Systembus y la velocidad de transmision.

Connect to CAN Hardware gl
1 PCAN-View s

Available CAMN hardware:

PEAK USE-CAN: Device number: FFh  Firmware Version: 2.9

Baud rate: | 500 kBit/s + | Baud rate register value (Hex):.
Message filker
® gtandard From;: (000 (Hex) Tou |7FF (Hex)
() Extended
Ok H Cancel ][@ Help ]

En las ventanas "Receive” y "Transmit” se mostraran constantemente los telegramas CAN:
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5 PCAN-View for USE (== [
Client  Transmit  Help
Bt +8 &0
B Message Length Diata Period Count
100h 1 FF 100 1053
o 101h g 9C 01 2B 01 EBE 01 48 01 50 2107
= 102h 4 43 00 00 00 49 2107
8 20Eh g oo oo go o0 o0 o0 oo oo En 2106
@ 206h 5 64 64 64 64 B4 50 2106
@
[ Message Length Cata Period Counk Trigger
300h 4 25 4B 8D 7o 10 3602 Time
£ 00FF77EEh 1 Wait a
wn
G
|
|_

Connected to PEAK USE-CAM (500 kBit)s) % Cwerruns: 0

CrmiFull: 0

Si no se muestran telegramas, puede deberse a diversos motivos. Compruebe lo siguiente:

>

>

EDBCSXM064 ES 9.0

¢Ha conectado el PC de ingenieria al bus CANopen correcto?

(Esta activado el adaptador de Systembus correcto bajo "Control de sistema,

Hardware CAN”?

¢Qué indica la barra de estado del "PCAN-View”?

Siindica "Bus Heavy” generalmente hay un dispositivo que interrumpe el trafico del
bus por tener la velocidad de transmision incorrecta.

¢Se encuentran los equipos en estado "Operational”?

Lenze
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IN

9.4.2 Poner todos los nodos en estado "Operational”

1. Bajo "New transmit message” cree el siguiente mensaje CAN:

MNew transmit message [th
ID (Hex: Length: Drata (0..7):
FRALTT 3 =(FE[|11]]2
Period:
i} ms W | Extended Frame
Remote Request
[ Ok ] | Cancel | | & Help |

2. Enlaventana "Transmit” seleccione el mensaje CAN y pulse una vez la [barra

espaciadora], para enviarla.

2 pCAN-View for USB = | E
Client  Transmit  Help

it+280

B Message Length Diata Period Count
100k 1 FF 100 1053

o 101k g 9C 01 2B OL BE 01 46 01 50 2107

> 102h 4 43 00 0O 0D 49 2107

8 205h g 00 00 0o 00 00 00 00 0D 50 2106

@ 20&h 5 64 64 B4 64 B4 50 2106

=2

O Message Length Diaka Period Courk: Trigger
300k 4 25 4B 8D 76 10 3602 Time

o : Uait (56 |Manual

£ 00FF77BEh 1 oo Wait a

wn

=

o

-

|_

Connected to PEAK USBE-CAN (500 kEitfs) Q COverruns: 0 QmeFull: 0

256 Lenze

EDBCSXMO064 ES 9.0



Deteccion y solucion de problemas 10

Analisis de fallos
Analisis de fallos a través de la pantalla de LEDs

10 Deteccion y solucion de problemas

La aparicion de un fallo de funcionamiento se puede detectar rapidamente gracias a los
elementos indicadores o las informaciones de estado a través del MotionBus (CAN).

En el capitulo "0.3 Mensajes de fallo” (2 [Z62) encontrara indicaciones sobre causas y la
eliminacion de fallos.

10.1 Analisis de fallos
10.1.1 Analisis de fallos a través de la pantalla de LEDs
LED Estado de funcionamiento Control
Rojo Verde
Apagado Encendido Convertidor habilitado, no hay fallos
Apagado Parpadea Inhibicién del convertidor (CINH) activa, bloqueo de  C0183
conexién
Parpadea Apagado Fallo/error (TRIP) activo Co0168/1
Parpadea Encendido Advertencia/FAIL-QSP activo co168/1
10.1.2 Analisis de fallos a través del Keypad XT EMZ9371BC

Los mensajes de estado en el display informan sobre el estado del equipo.

Visualizaciéon Estado del equipo Control
rdy Convertidor listo para funcionar, los reguladores pueden estar C0183,C0168/1
inhibidos.

imp Impulsos en la fuente de potencia inhibidos. C0183,C0168/1

Imax Se ha alcanzado la corriente maxima.

Mmax Se ha alcanzado el par maximo.

FAIL Fallo por TRIP, mensaje, Fail-QSP o advertencia. C0183,C0168/1
10.1.3 Analisis de fallos a través de la memoria historica

La memoria histérica (C0168) le permite hacer un seguimiento de los fallos. Los mensajes

de fallo correspondientes se guardan en 8 posiciones de memoria en el orden de su
aparicion.
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Estructura de la memoria histérica

» Los campos bajo "historia de errores” muestran las posiciones de memoria 2 ... 7.

» Los campos bajo "error actual” muestran la posicion de memoria 1. Contiene
informacion sobre el fallo activo.
» Sielfallo activo se ha solucionado o ha sido reseteado:

—toda la informacién en la memoria histérica es automaticamente desplazada un
subcodigo hacia arriba.

—se borra la posicion de memoria 1 (no hay fallo activo). La informacién sobre el
anterior fallo activo se encuentra ahora en el subcédigo 2.

—el contenido de la posicion de memoria 8 sale de la memoria histéricay ya no se
podra consultar.
» La memoria histdrica contiene tres informaciones sobre cada fallo que haya
aparecido:
—Numero de fallo y reaccion
—Momento en el que ha aparecido
— Frecuencia de aparicion

] .

1] jAviso!

» Si aparecen varios fallos al mismo tiempo pero con distinta reaccion, se
anotara en la memoria histoérica solamente el fallo cuya reaccion tenga la
prioridad mas alta:

—Mobdulo de alimentacion ECSxE:

TRIP/KSB-TRIP (mas alta) — Mensaje — Advertencia (mas baja)
—Médulo de eje ECSXS/P/M/A:

TRIP (mas alta) — Mensaje — FAIL-QSP — Advertencia (mas baja)

» Si aparecen varios fallos al mismo tiempo con la misma reaccion (p.e. 2
mensajes) en la memoria histdrica sélo se anotara el fallo que haya
aparecido primero.

» Si aparece varias veces un mismo fallo seguido sélo aparecera en la memoria
histérica el momento de la ultima aparicién.
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Asignacion de la informacion de los codigos

Cédigo e informacion disponible Contiene informacién
0168 €0169 €0170 Subcédigo S°PTe -

1 fallo activo
utlimo fallo
penultimo fallo
antepenultimo fallo

Momentode la ultima Frecuenciade la

Numeroy reacciéndel S . A .
aparicién del mensaje  aparicién del mensaje

. cuarto fallo desde atras
mensaje de fallo de fallo de fallo

quinto fallo desde atras

~N O OB~ W DN

sexto fallo desde atras

séptimo fallo desde
atras

(0e]

Borrar entradas en la memoria historica

Las entradas en la memoria histérica se pueden borrar a través de C0167.

» Esta funcion sélo es posible si no hay ningun fallo activo.

Cédigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién
cién {Appl.}
C0167 Reset failmem 0 Borrar memoria histérica (C0168) ([1[Z57
0 Sin reaccion
1 Borrar memoria histérica
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Analisis de fallos a través de palabras de estado LECOM (C0150/C0155)
10.1.4 Analisis de fallos a través de palabras de estado LECOM (C0150/C0155)

Las palabras de estado LECOM (C0150/C0155) estan codificadas de la siguiente manera:
Codigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nam. Denomina- Lenze/ Eleccién

cién {Appl.}
C0150 Status word 0 Palabra de estado en caso de

interconexion a través de
interface de automatizacion (AIF)
Sélo visualizacién

0 {1} 65535 El convertidor interpreta la
informacion como 16 bits,
(codificacién binaria)

Bit 0 No asignado

Bit 1 Inhibicién de impulsos (IMP) activa
Bit 2 No asignado

Bit 3 No asignado

Bit 4 No asignado

Bit 5 No asignado

Bit6 n=0

Bit 7 Inhibicién de convertidor (CINH) activa
Bit 8 Estado del equipo

Bit 9 Estado del equipo

Bit10  Estado del equipo

Bit11  Estado del equipo

Bit12  Advertencia activa

Bit13  Mensaje activo

Bit14  Noasignado

Bit15 Noasignado

C0155 Status word 2 0 Palabra de estado 2 (palabra de
estado ampliada)
Sélo visualizacion

0 {1} 65535 El convertidor interpreta la
informacién como 16 bits
(codificacién binaria)

Bit 0 Fallo activo

Bit 1 Msx alcanzado

Bit 2 Imsx alcanzado

Bit 3 Inhibicién de impulsos (IMP)
Bit4 Listo para operar (RDY)

Bit 5 Inhibicién del convertidor (CINH)
Bit 6 TRIP activo

Bit 7 Inicializacién

Bit 8 Direccién de giro del motor (Cw/CCw)
Bit 9 No asignado

Bit10  Noasignado

Bit11  Noasignado

Bit12  Noasignado

Bit13  Noasignado

Bit14  Noasignado

Bit15 Noasignado
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10.2

Fallos del accionamiento

Error/fallo
Sistema de realimentacion

e El motor gira hacia la izquierda
mirando hacia el eje del motor.

e (0060 indica valores
descendentes tras la habilitaciéon
del convertidor.

Motor asincrono

e El motor gira con I3 y media
frecuencia de deslizamiento.

® El motor no reacciona ante un
cambio de consigna.

Motor sincrono

® Motor hace caso omiso al cambio
de consigna.

® |4x sigue a la predeterminacion
de consigna marchando en vacio.

e El motor gira hacia la izquierda
mirando hacia el eje del motor.

e Motor sincrono acelera con
consigna de velocidad = 0 al
voltaje nominal.

e El motor sincrono tiene muy
poco par.

® Motor se detiene en
determinadas posiciones.

EDBCSXM064 ES 9.0

Deteccion y solucion de problemas 10
Fallos del accionamiento

Causa

Fases del sistema de realimentacién
conectadas incorrectamente.

Las fases del motor no estan
conectadas correctamente.

Las fases del motor no estan
conectadas correctamente.

El angulo de desfase (desfase
eléctrico y mecanico) no es correcto.

Numero de pares de polos del
resolver o del motor no se ha
configurado correctamente.

Lenze

Ayuda

Conectar correctamente las fases
del sistema de realimentacién.

La posicion del rotor indicada bajo
C0060 es derivada del encoder de
posicién (MCTRL_dnPos_p). Por ello
es importante observar la posicién
de montaje al utilizar sistemas de
alimentacién separados para la
posicidn (C0490) y la velocidad
(Co495).

Conectar las fases del motor
correctamente en los bornes U, V,
W.

Conectar las fases del motor
correctamente en los bornes U, V,
W.

Ejecutar una compensacion de la
posicidn del rotor (C0095 =1) o
configurar el angulo de desfase
manualmente.

iPara ello el motor debe funcionar
sin carga!

Configurar correctamente el
numero de pares de polos (C0080).
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10.3

10.3.1

Deteccion y solucion de problemas
Mensajes de fallo
Causas y ayuda

Mensajes de fallo

Causas y ayuda

Mensaje de fallo

Nam.

0011

0012

0015

0016

x017

x018

1020

1030

x032

x041

Pantalla

oc1

0C2

0cC5

0Cé6

oc7

o]&:]

ou

LU

LP1

AP1

_@-

jSugerencia!

Al consultar los mensajes de fallo a través del MotionBus/Systembus (CAN) los
mensajes de fallo se presentan en forma de niumero (véase columna "Mensaje
de fallo—Numero” en la siguiente tabla).

Descripcion

No hay fallo
Cortocircuito cable de motor

Contacto a tierra cable de motor

I x sobrecarga t TRIP (mddulo del
eje, fijo 100 %)

Sobrecarga 12 x t TRIP
(motor, C0120)

I x sobrecarga t advertencia
(médulo del eje, C0123)

I2 x sobrecarga t Advertencia
(motor, C0127)

Sobrevoltaje en el DC bus

Subtension en el DC bus

Fallo de fase de motor

Fallo interno

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP
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Causa

Caso de corto circuito

Corriente de carga capacitiva del
cable de motor demasiado alta.

Una de las fases del motor ha
entrado en contacto con tierra.

Sobrecarga de corriente del

médulo del eje, p. ej. por:

® procesos de aceleracion
demasiado frecuentes y largos

® sobrecarga constante con
Imotor > 1.05 X Inx

Sobrecarga de corriente del motor,

p.e. por:

® Procesos de aceleracion
frecuentes o demasiado largos

o Corriente constante no
permitida

Sobrecarga de corriente del
médulo del eje > C0123 (p. €]. por
operaciones de aceleracion
frecuentes o demasiado largas)

Sobrecarga de corriente del motor
> C0127 (p. €. por operaciones de
aceleracion frecuentes o
demasiado largas)

Energia de frenado demasiado
alta.

(el voltaje del bus DC es superior al
configurado en C0173)

El voltaje del bus DC es menor al
determinado en C0174.

Ha fallado una fase conductora de
corriente.

El valor limite de corriente se ha
configurado demasiado bajo.

Lenze

Solucién

® Buscar causa del cortocircuito.
o Comprobar cable de motor.
Utilizar cable de motor mas corto
o de menor capacitancia.

® Buscar causa del cortocircuito.
o Comprobar cable de motor.

Comprobar el disefio del
accionamiento.

o Comprobar dimensionado del
accionamiento.

o Comprobar configuracién en
co12o0.

o Comprobar el disefio del
accionamiento.

o Comprobar la configuracion de
co123.

o Comprobar el disefio del
accionamiento.

o Comprobar la configuracién de
C0127.

e Utilizar unidad de frenado o
unidad de realimentacion.

o Comprobar dimensionado de la
resistencia de frenado.

o Comprobar voltaje de red.

o Comprobar médulo de
alimentacién.

o Comprobar motor.

Comprobar cable de motor.

® Desconectar monitorizacién
(C0597 = 3).

e Configurar valor limite de
corriente a través de C0599.

Es necesario consultar a Lenze.
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Mensaje de fallo

Nam.
0050

0051

x053

x054

X055

x057

x058

Pantalla
OH

OH1

OH3

OH4

OH5

OH7

OH8

Descripcion

Temperatura del radiador > +90 °C

Temperatura interior > +90 °C

Temperatura del motor

>+150 °C umbral

(registro de temperatura a través
de resolver o encoder de valores
incrementales)

Temperatura del radiador > C0122

Temperatura interior > C0124

Temperatura del motor > C0121
(registro de temperatura a través
de resolver o encoder de valores
incrementales)

La temperatura del motor a través
delasentradasT1y T2 es
demasiado alta.

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP

EDBCSXMO064 ES 9.0

Deteccion y solucion de problemas

Mensajes de fallo

Causa

Temperatura ambiente
Ty >+40°Co > +50°C

Radiador excesivamente sucio.
Posicién de montaje errénea

Temperatura ambiente
Ty >+40°Co > +50°C

Posicién de montaje errénea

Motor con sobrecarga térmica por,

p.ej.:

® corriente constante no
admisible

® procesos de aceleracion
demasiado frecuentes o largos

No hay conectado PTC/contacto de

temperatura.

Temperatura ambiente

Ty >+40°Co > +50°C

Radiador esta muy sucio.
Posicién de montaje errénea

El valor en C0122 ha sido
configurado demasiado bajo

El valor en C0124 ha sido

configurado demasiado bajo

Motor con sobrecarga térmica por,

p.ej.:

e corriente constante no
admisible

® procesos de aceleracion
demasiado frecuentes o largos

No hay conectado PTC/contacto de

temperatura.

El valor en C0121 ha sido

configurado demasiado bajo

Motor con sobrecarga térmica por,

p.ej.:

e corriente constante no
admisible

® procesos de aceleracion
demasiado frecuentes o largos

Los bornes T1y T2 no han sido

asignados

Lenze

Causas y ayuda

Solucién

o Dejar enfriar el méduloy
mejorar la ventilacion.

o Comprobar temperatura
ambiente en el armario
eléctrico.

Limpiar radiador.
Maodificar posicién de montaje.

o Dejar enfriar el méduloy
mejorar la ventilacion.

o Comprobar temperatura
ambiente en el armario
eléctrico.

Maodificar posicién de montaje.
o Comprobar dimensionado del
accionamiento.

o Desconectar monitorizacion
(o583 =3).

Corregir cableado.

o Dejar enfriar el méduloy
procurar una mejor ventilacion.

o Comprobar temperatura
ambiente en el armario
eléctrico.

® Desconectar monitorizacién
(Co582 = 3).

Limpiar radiador.

Cambiar posicién de montaje.

Configurar valor mas alto en
co122.

o Dejar enfriar el méduloy
procurar una mejor ventilacion.

o Comprobar temperatura del
interior en el armario eléctrico.

® Desconectar monitorizacién
(C0605 = 3).

Configurar valor mas alto en

co124.

o Comprobar dimensionado del
accionamiento.

o Desconectar monitorizacion
(Co584 = 3).

Corregir cableado.

Configurar valor mas alto en

co121

o Comprobar dimensionado del
accionamiento.

® Desconectar monitorizacién
(C0O585 = 3)

Conectar PTC/contacto de
temperatura.
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10 Deteccion y solucion de problemas

Mensajes de fallo
Causas y ayuda

Mensaje de fallo Descripcion
Nim. Pantalla

x061 CEO Error de comunicacion
Interface de automatizacion (AIF)

x062 CE1 Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CAN1_IN

x063 CE2 Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CAN2_IN

x064 CE3 Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CAN3_IN

x065 ce4 Estado BUS-OFF del
Systembus (CAN), interface X4

x066 ce5 Systembus (CAN) Time-Out
(error de comunicacién funcion
Gateway), interface X4

0070 U15 Subvoltaje en la alimentacién
internade 15V
0071 CCR Fallo del sistema

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP
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Causa

Fallo en la transmisién de 6rdenes
de control a través de AIF.

El objeto CAN1_IN recibe datos
erréneos o la comunicacion esta
interrumpida.

El objeto CAN2_IN recibe datos
erréneos o la comunicacion esta
interrumpida

El objeto CAN3_IN recibe datos
erréneos o la comunicacion esta
interrumpida.

El modulo ha recibido demasiados
telegramas erréneos a través del
Systembus (CAN) y se ha
desacoplado del bus.

En caso de parametrizacién a

distancia (C0370, C0371) a través

de (CAN):

e Elesclavo no contesta.

® Seha superado el tiempo de
monitorizacién de las
comunicaciones.

Fuertes interferencias en los
cables de control

Bucles de masa o de tierra en el
cableado

Lenze

Solucién

Colocar firmemente el médulo
de comunicacién/Keypad XT,
dado el caso atornillarlo.
Desconectar monitorizacién
(C0126 = 3).

Comprobar cableado en X4.
Comprobar emisor.

Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C0357/1.

Desconectar monitorizacién
(C0591 = 3).

Comprobar cableado en X4.
Comprobar emisor.

Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C0357/2.

Desconectar monitorizacién
(C0592 = 3).

Comprobar cableado en X4.
Comprobar emisor.

Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C0357/3.

Desconectar monitorizacién
(C0593 = 3).

Comprobar cableado en X4: ;Se
dispone de una terminacién de
bus?

Comprobar malla de cables.
Comprobar conexién PE.
Comprobar carga del bus, dado
el caso reducir la velocidad de
transmision (observar longitud
de cable).

Desconectar monitorizacién
(C0595 = 3).

Comprobar cableado en X4.
Comprobar configuracién bus
CAN.

Desconectar monitorizacién
(C0603 = 3).

Comprobar alimentacién de
voltaje.

Blindar cables de control

Comprobar cableado
Comprobar conexién PE

Tras eliminacion del fallo:
Desconectar el equipo totalmente
(desconectar alimentacién de 24V,
descargar bus DC)
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Mensaje de fallo

Nam.
0072

0074

0075

0079

0080

0081

x082

x085

x086

Pantalla
PR1

PEr

PRO

Pl

PR6

Rell

Sd2

Sd5

Sdé

Descripcion

Error de checksum en el conjunto
de parametros 1

ATENCION: jLa configuracién de
Lenze se carga automaticamente!

Error de programa

Error de conjunto de parametros.

Fallo durante la inicializacion de
parametros

En ECSxS/P/M: Error interno

En ECSxA: Demasiados cédigos de
usuario

Error salida de relé de frenada
(X25)

Error de resolver en X7

Error de encoder de valor de
corriente master en la entrada
analdgica X6/Al+, Al- (C0034 = 1)

Error de sensor de temperatura en
el motor (X7 o X8)

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP

EDBCSXMO064 ES 9.0

Deteccion y solucion de problemas

=

Mensajes de fallo

Causa

e Error al cargar un conjunto de
parametros.

e Interrupcién durante la
transferencia del conjunto de
parametros a través de Keypad.

Los parametros guardados no son
adecuados para la version de
software cargada.

Error en el desarrollo del programa

Se ha realizado una actualizaciéon
del software de operacion.

e Se hadetectado un erroren la
transferencia de conjuntos de
parametros ente dos equipos.

® El conjunto de parametros no
es valido para el convertidor,
p.e. si se han transferido datos
de un convertidor de mayor
potencia a uno de menor
potencia.

o Rotura de cable
Cortocircuito
e Falta alimentacion de voltaje

Conexién de resolver
interrumpida.

Amplitud de excitador demasiado
baja.

Valor de corriente master en
X6/Al+, Al- < 2mA

El encoder del registro de la
temperatura del motor en X7 0 X8
envia valores no definidos

Lenze

Causas y ayuda

Solucién

e Configurar la parametrizacién
deseada y guardar con
C0003 =1.

® Enequipos PLC comprobar el
uso de punteros.

Para poder resetear el fallo, guarde
primero el conjunto de
parametros con C0003 = 1.

o Comprobar el uso de punteros

e Enviar el médulo junto con el
programa PLCy el conjunto de
parametros (en
disquete/CD-ROM) a Lenze.

Guardar la configuracién Lenze
Co003 =1.

Tras eliminacion del fallo:

Desconectar el equipo totalmente

(desconectar alimentacién de 24V,

descargar bus DC)

e Corregir conjunto de
parametros.

o Comprobar valores de
inicializacién de cédigos.

jUna vez eliminado el fallo:

desconectar el equipo

completamente de cualquier

fuente de voltaje (alimentacién de

24V, descargar bus DC)!

Es necesario consultar a Lenze.

Reducir nimero de cédigos de
usuario.

o Comprobar fusible.
Comprobar alimentacién.
Comprobar cables.
Comprobar freno de parada de
motor.

o Comprobar rotura de cable.

o Comprobar resolver.

e Desconectar monitorizacién
(C0586 = 3).

Incrementar amplitud de excitador

de resolver (C0416).

Control de la modulacién del

resolver a través de C0414 (a partir

de software operativo V8.0).

o Comprobar rotura de cable.

o Comprobar encoder de valor de
corriente master.

® Desconectar monitorizacién
(C0598 = 3).

e Control de la modulacién del
resolver a través de C0414 (a
partir de software operativo
V8.0).

o Comprobar que el cable esté
bien conectado

o Desconectar monitorizacion
(C0594 = 3).
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Deteccion y solucion de problemas
Mensajes de fallo
Causas y ayuda

Mensaje de fallo

Nam.
x087

x088

Pantalla
Sd7

Sd8

Descripcion

Seleccion de la realimentacion en
C0025 como encoder de valores
absolutos sin modificacion de la
constante de encoder en C0420, si
la configuracién en C0025 > 309

Error de inicializacion del encoder
de valores absolutos en X8

Error de comunicacion del encoder
de valores absolutos en X8
durante la compensacién de la
posicién del rotor

Encoder SinCos en X8 envia datos
inconsistentes.

Encoder SinCos en X8 no envia
datos.

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP
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Causa

Se ha de realizar una inicializacion

en el encoder de valores absolutos.

Defecto de la electrénica del
encoder

o Elencoder de valores absolutos
en X8 no envia datos.

Sugerencia: Durante la conexién a
red el encoder no debe girar.

La compensacién de la posicién
del rotor a través de C0095 =1 no
se ha podido concluir
correctamente.

Los canales en el encoder SinCos
estan danados.

El nivel de interferencias en el
cable del encoder es demasiado
alto.

Rotura de cable.

Se ha conectado el encoder
erréneo.

Encoder SinCos defectuoso.

Voltaje de alimentacién mal
configurado.

Lenze

Solucién

Guardar el conjunto de
parametros y luego desconectar el
equipo completamente de la
alimentacioén de voltaje para luego
conectarlo nuevamente.

o Comprobar que el cable en X8
esté correctamente colocado y
que no esté roto.

o Comprobar que el encoder de
valores absolutos funcione
correctamente.

e Configurar alimentacién de
voltaje a través de C0421 en
8,0V.

® No se ha conectado un encoder
de la marca Stegmann.

e Sustituir encoder defectuoso.

Repetir compensacion.

Recomendacién:Después de un
fallo Sd7 es obligatorio realizar
otra compensacién de la posicién
del rotor. En caso contrario el
accionamiento podria realizar
movimientos descontrolados tras
la habilitacién del convertidor. Sin
haber realizado una compensacion
de |a posicion del rotor con éxito
no se podra poner en marcha el
accionamiento!

Una vez eliminado el fallo:
iDesconectar el equipo
completamente de la
alimentacién de voltaje
(desconectar suministro de 24V,
descargar bus DC)!

Sustituir encoder SinCos.

o Comprobar colocacién correcta
de la malla en el cable del
encoder.

o Dado el caso retardar la
activaciéon del mensaje de fallo
através de la constante de
tiempo de filtrado.
Configuracién:

— En ECSxS/P/M/A en C0559.
— En Servo Cam Profile 9300 en
C0575.

Comprobar si se ha roto el cable.
Conectar un encoder SinCos de la
marca Stegmann.

Sustituir encoder SinCos.
Configurar alimentacién de voltaje
en C0421.

Una vez eliminado el fallo:
iDesconectar el equipo
completamente de la
alimentacién de voltaje

(desconectar suministro de 24V,
descargar bus DC)!
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Mensaje de fallo

Nam.
x089

x091

x095

0105
0107

x108

x110

x111

x122

x123

x124

Pantalla
PL

EEr

FAN1

HO5
HO7

HO8

H10

H11

CE11

CE12

CE13

Deteccion y solucion de problemas

Descripcion

Error en la compensacién de la
posicién del rotor

La monitorizacion externa se ha
activado a través de DCTRL.

Monitorizacién del ventilador

(en equipos empotrables)

Fallo interno (memoria)

Fallo interno (fuente de potencia)

Error "Extension Board”

Error de sensor de temperatura en
el radiador

Error de sensor de temperatura en
el interior del equipo

Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CANaux1_IN

Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CANaux2_IN

Error de comunicacién en el objeto
de entrada de datos de proceso
CANaux3_IN

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP

EDBCSXMO064 ES 9.0

Mensajes de fallo

Causa

o FalloSd7 al realizar una
compensacioén de la posicién
del rotor con encoder de
valores absolutos a

continuacion de una conexion a

red

e Interrupciénde la
compensacioén de la posicién
del rotor (p.e. a través de
C0095 =0 o desconexion)

Se ha activado una sefial digital a
la que se la asignado la funcién
TRIP-Set.

El ventilador del radiador esta
bloqueado, sucio o defectuoso.

Durante la inicializacion del
convertidor se ha detectado una
fuente de potencia errénea

"Extension Board” no ha sido
enchufado correctamente

El "Extension Board” no es
soportado por el programa PLC

El sensor que registra la
temperatura de los radiadores
envia valores indefinidos

El sensor que registra la
temperatura interior envia valores
indefinidos.

El objeto CANaux1_IN recibe

datos erréneos o la comunicacion
esta interrumpida.

El objeto CANaux2_IN recibe
datos erréneos o la comunicacion
esta interrumpida.

El objeto CANaux3_IN recibe
datos erréneos o la comunicacion
esta interrumpida.

Lenze

Causas y ayuda

Solucién

1. Activar compensacion de
posicion de rotor a través de
C0095 =1.

2. Ejecutar TRIP-RESET.

3. repetir compensacion.

Comprobar encoder externo.

® Desconectar monitorizacién
(Co581 = 3).

Limpiar o cambiar ventilador del

radiador.

Es necesario consultar a Lenze.
Es necesario consultar a Lenze.

o Enchufar "Extension Board”
correctamente

o Comprobar enchufe.

e Adaptar programa PLC al
"Extension Board”.

e Utilizar un "Extension Board”
que sea soportado por el
programa PLC.

® Es necesario consultar a Lenze.

o Desconectar monitorizacion
(CO588 = 3).

® Es necesario consultar a Lenze.

o Desconectar monitorizacion
(CO588 = 3).

o Comprobar cableado en X14.

o Comprobar emisor.

o Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C2457/1.

o Desconectar monitorizacion
(C2481 =3).

o Comprobar cableado en X14.

o Comprobar emisor.

o Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C2457/2.

o Desconectar monitorizacion
(C2482 =3).

o Comprobar cableado en X14.

o Comprobar emisor.

o Dado el caso incrementar
tiempo de monitorizacién en
C2457/3.

o Desconectar monitorizacion
(C2483 = 3).
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Deteccion y solucion de problemas
Mensajes de fallo
Causas y ayuda

Mensaje de fallo

Nam.
x125

x126

1131

x190

x191
X200

0201

0208

0209
0210

0211

0218

Pantalla
CE14

CE15

PRM

nErr

HSF
Nmax

overrun
Taskl

overrun
Task8

float

Sys-T

float
Cycl.-T
float Task1

float Task8

Descripcion

Estado BUS-OFF del
Systembus (CAN), interface X14

Systembus (CAN) Time-Out
(error de comunicacién funcion
Gateway), interface X14

Error de parametro datos de motor

Error de regulacién de la velocidad
(la velocidad se encuentra fuera de

la ventana de tolerancia (C0576))

Fallo interno
Se ha superado la velocidad

maxima de la instalacién (C0596).

Superacién de tiempo en la tarea 1

(ID2)

Superacién de tiempo en la tarea 8

(D 9)

Error de Float en tarea de sistema

(ID0)

Error de Float en tarea ciclica
(PLC_PRG, ID 1)

Error de Float en tarea 1 (ID 2)

Error de Float en tarea 8 (ID 9)

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP
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Causa

El modulo ha recibido demasiados
telegramas erréneos a través del
Systembus (CAN) y se ha
desacoplado del bus.

En caso de parametrizacién a
distancia (C0370, C0371) a través
de (CAN):

El esclavo no contesta.

Se ha superado el tiempo de
monitorizacion de las
comunicaciones.

Los parametros de motor
introducidos no son plausibles.

La carga activa (p.ej. en el caso
de elevadores) es demasiado
grande

Bloqueos mecanicos en el lado
delacarga

La carga activa (p.e. en equipos
elevadores) es demasiado
grande.

El accionamiento no esta
controlado por velocidad, el par
esta demasiado limitado.

El procesamiento ciclico de la
tarea dura mas que el tiempo de
monitorizacién configurado.

Error en el calculo real
(p-e. division por 0)

Lenze

Solucién

Comprobar cableado en X14:
¢Se dispone de una
terminacién de bus?
Comprobar malla de cables.
Comprobar conexién PE.
Comprobar carga del bus, dado
el caso reducir la velocidad de
transmision (observar longitud
de cable).

Desconectar monitorizacién
(C2484 = 3).

Comprobar cableado en X14.
Comprobar configuracién bus
CAN.

Desconectar monitorizacién
(C2485 = 3).

Comprobar los parametros de
motor introducidos
(especialmente C0084, C0085,
0088, C0090).

Comprobar dimensionado del
accionamiento.

Es necesario consultar a Lenze.

Comprobar dimensionado del
accionamiento.

Dado el caso incrementar el
limite de par.

Desconectar monitorizacién
(C0607 = 3).

Adaptar el tiempo de
procesamiento de la tarea.
Adaptar tiempo de
monitorizacién.

Determinar la causa de la
superacién del tiempo
comprobando el tiempo de
procesamiento de la tarea en el
monitor de tareas.

Extraer las partes de programa
criticas de tiempo a una tarea
mas lenta.

Comprobar calculos (cédigo de
programa).
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Mensaje de fallo

Num. Pantalla
0219 overrun
Cyc.-T
0220 noT-Fkt
Credit
0230 No
Program
0231 Unallowed
Lib
X240 ovrTrans
Queue
X241 ovr Receive
x260 Err Node
Guard
x400 Pos HW End
x401 NegHW
End

Deteccion y solucion de problemas

Descripcion

Superacién de tiempo durante el
procesamiento ciclico (PLC_PRG,
ID1)

No se dispone de suficientes
unidades tecnoldgicas.

Falta programa de PLC

El programa PLC intenta activar
funcién de biblioteca no valida.

Error "objetos CAN libres”

"Life Guarding Event”

Se ha alcanzado un final de carrera
de hardware positivo.

Se ha alcanzado un final de carrera
de hardware negativo.

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP

EDBCSXMO064 ES 9.0

M

Causa

El procesamiento ciclico de la
tarea dura mas que el tiempo de
monitorizacién configurado.

Se ha intentado cargar un
programa con funciones
tecnolégicas en un convertidor
que no esta equipado con las
unidades correspondientes.

No se ha cargado ningtin
programa PLC

En el programa PLC se ha
solicitado una funcién de
biblioteca que no es soportada por
el convertidor (p.ej. por no
disponer del hardware necesario).

Desbordamiento de la memoria de
pedido de envio

Demasiados telegramas de
recepcioén

El convertidor como esclavo CAN
no recibe ningln telegrama "Node
Guarding” del CAN Master dentro
del tiempo "Node Life Time”.

Se ha superado un final de
carrera de hardware o no se ha
configurado.

® Lalinea esta interrumpida.

e ECSxS/P/A:

La polaridad de los bornes
X6/DI3, Dl4
(C0114/3,C0114/4) esta mal
configurada.

Se ha superado un final de
carrera de hardware o no se ha
configurado.

® Lalinea esta interrumpida.

e ECSxS/P/A:

La polaridad de los bornes
X6/DI3, Dl4
(C0114/3,C0114/4) esta mal
configurada.

Lenze

=

ensajes de fallo
Causas y ayuda

Solucién

e Adaptar el tiempo de
procesamiento de |a tarea.

e Adaptar tiempo de
monitorizacion.

e Determinarlacausadela

superacién del tiempo

comprobando el tiempo de

procesamiento de la tarea en el

monitor de tareas.

Extraer las partes de programa

criticas de tiempo a una tarea

mas lenta.

Utilizar una variante
tecnolégica del convertidor.
o Dado el caso sera necesario
consultar a Lenze.

Cargar programa PLC.

® Eliminar funcién de biblioteca o
asegurar que se disponga del
hardware necesario.

o Dado el caso sera necesario
consultar a Lenze.

® Reducir nimero de 6rdenes de
envio.
e Incrementar tiempo de ciclo.

Reducir el nimero de telegramas
en el bus del sistema (CAN).

o Comprobar cableado en X4.

o Comprobar configuracién CAN.

® Asegurar que se ha activado la
opcion "Node Guarding” en el
master CAN.

e Adaptar "Node Life Time”
(C0383) a la configuracién en el
master CAN.

o Comprobar el area de
desplazamiento.

e Comprobar la posiciéon/funcion
del final de carrera.

o Comprobar rotura de cable.

ECSxS/P/A:

Corregir configuracion C0114/3

y C0114/4.

o Comprobar el area de
desplazamiento.

e Comprobar la posiciéon/funcion
del final de carrera.

o Comprobar rotura de cable.

ECSxS/P/A:

Corregir configuracion C0114/3

y C0114/4.
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Mensajes de fallo
Resetear mensajes de fallo (TRIP-RESET)

Mensaje de fallo

Num. Pantalla
x404  Follow Err1
x405  Follow Err 2
x406 Home Pos

Err
x407 Toggle Bit
Err
3408 QSP externo
x410 VelModeErr

Descripcion

Advertencia antes de superar el

limite de error de seguimiento de

fase (C3030).

Se ha superado el limite de error
de seguimiento de fase (C3031).

No se conoce la posicién de
homing.

Error de Toggle Bit

Parada rapida activada
externamente (FAIL-QSP)

Error de velocidad en el "Velocity
Mode” (C5000 =2)

x: 0 =TRIP, 1 = Mensaje, 2 = Advertencia, 3 = FAIL-QSP

10.3.2

Reaccién
TRIP/FAIL-QSP

Mensaje

Advertencia

270

Deteccion y solucion de problemas

Causa

® laentradade errorde
seguimiento de fase de la

conversién del motor (MCTRL)

supera el limite configurado
(C3030/C3031).

o Ladiferencia entre la consigna

y el valor real es demasiado
grande.

® No se ha realizado ningtn
homing.

® Error en el sistema de retorno

e Han llegado telegramas con el

mismo valor de Toggle Bit

® |acomunicacion esta
interrumpida.

® Lacargadel bus es excesiva.

Se ha configurado entrada digital

X6/DI1.

El valor real de velocidad no puede

seguir la consigna de velocidad:
diferencia > 25,00 %
(configuracién Lenze C3037).

Resetear mensajes de fallo (TRIP-RESET)

Medidas para rearmar el mensaje de averia

jSugerencia!

pendiente.

El rearme de TRIP/FAIL-QSP puede realizarse mediante:
e Teclado XT EMZ9371 BC pulsar = &@B. Después pulsar @D para liberar de nuevo el médulo del

eje.

e Configurar C0043 = 1.

Solucién

e Reducir la aceleracién.
Aumentar el limite
(C3030/C3031).

o Aumentar el limite de corriente
(C0022) (jtener en cuentala
corriente del motor max.!)

e Evitar salto de consigna del
control superior.

o Comprobar el disefio del
accionamiento.

® Iniciar homing.

o Comprobar el retorno.

® Desconectar la supervisién en
c3170.

o Comprobar la linea del bus.

e ;Cambia el control superior el
bit?

® Reducir carga del bus.

e Configurar el limite de error de
Toggle Bit (C3161) y reaccion
de error (C3160).

o Comprobar rotura de cable.

o Comprobar la configuracién
C0114/1.

o Comprobar el circuito de
parada de emergencia.

Configuracién del umbral de error
(C3037) y reaccion de error
(C3038).

L]
1 Si esta activa todavia una fuente de TRIP/FAIL-QSP, no puede rearmarse el TRIP/FAIL-QSP

® Palabra de control MotionBus (CAN): configurar C3153/12 (Bit 11) = 1.

e Configurar palabra de control C4040/Bit 11 = 1.
(Dependiendo del interface de control seleccionado en C4010.)

Después de rearmar el TRIP/FAIL-QSP, el accionamiento permanece parado.

jPeligro!

A

Después de solucionar la averia, el mensaje desaparece automaticamente y el accionamiento
arranca de nuevo también automaticamente.

Después de solucionar la averia desaparece automaticamente el mensaje de averia.

Lenze
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11 Anexo
11.1 Tabla de codigos
Columna Abreviacion

Num.

Denominacion
Lenze/{Appl.}

Seleccidn
IMPORTANTE

Cédigo
Num. Denomina-
cion
C0002 Parload

C0003 Parsave

C0004 Op display

EDBCSXM064 ES 9.0

CXXXX

CXXXX

[Cxxxx]

{xxx...}

1 {%}

Significado

Codigo num. Cxxxx
Subcédigo 1 de Cxxxx
Subcédigo 2 de Cxxxx

Anexo 11
Tabla de codigos

El valor modificado en el cédigo o subcédigo es aceptado tras pulsar

P @D.

El valor modificado del cédigo o subcédigo es aceptado tras pulsar
@D, si el controlador esta inhibido.

Visualizacion en la pantalla LCD del keypad XT EMZ9371BC

Configuracién Lenze:

e Valor en el momento de la entrega o tras cargar la configuracion Lenze

con C0002.

Valor de inicializacién de aplicacion distinto:

e Valor en el momento de la entrega.

e Tras cargar la configuracién Lenze con C0002 el valor de inicializacién
de la aplicacion es sobrescrito con la configuracion Lenze.

® Los valores de inicializacion de la aplicacién se pueden restablecer
cargando el software de aplicacion con el "Global Drive Loader” (GDL).

La columna "Importante” contiene informacién adicional.

99 Valor minimo {unidad}  valor maximo

Breve descripcion del cédigo

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Eleccion

{Appl.}
0
0
1
0
0
56
1

Cargar configuracion de fabrica de
Lenze

Cargar conjunto de parametros 1

Guardar finalizado

Guardar conjunto de parametros 1

{nede
codigo}

Lenze

9999

IMPORTANTE

Cargar conjunto de parametros

Cargar configuracién Lenze en la
memoria de trabajo y activar:
Sélo posible si C2108 = 2.

Cargar conjunto de pardmetros 1
en la memoria de trabajo y
activar:

El conjunto de parametros 1 se
carga automaticamente después
de cada conexion a red.

Guardar conjunto de parametros

Visualizacion de operacién
Keypad

El Keypad muestra el cédigo
seleccionado en el nivel de
operacion si no hay ningtin
mensaje de estado de C0183
activo (p.ej.: 56 = Consigna de
par (C0056))
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
[C0006] Op mode 1 Modo de operacion del control
del motor
1 Servo PM-SM Servoregulacién motores
sincronos
2 Servo ASM Servoregulaciéon motores
asincronos
C0009 LECOM 1 Direccién de equipo en
address funcionamiento a través de
interface AIF X1
1 {1} 99 Mddulos de comunicacién en

interface AIF X1:

e LECOM-A/B/LI 2102
Configuracién 10, 20, ..., 90
reservada para Broadcast a
grupos de participantes.

e PROFIBUS-DP 2133

C0011 Nmax 3000 Velocidad maxima

500 {1 rpm} 16000 Valor de referencia para la
determinacién de la consigna
absoluta y relativa para tiempos
de aceleracién y deceleracién
Para parametrizacion mediante
interface: jRealizar cambios
importantes en un solo paso sélo
estando el convertidor inhibido
(CINH)!

C0017 FCODE (Qmin) 50 Utilizado para sefales de
velocidad

-16000 {1rpm} 16000
C0018 fchop 2 Frecuencia de chopeado
1 4 kHz sin Frecuencia PWM constante 4 kHz

8/4 kHz sin Frecuencia PWM 8 kHz con
reduccion automatica a 4 kHz
con gran carga

C0019 Thresh nact = 0 Umbral a prtir del cual se
0 reconoce njst =0 rpm.
(DCTRL_bNACctEqO_b)

N

0 {1 rpm} 16000
C0022 Imaxcurrent > Limite Imax

0 {0,01 A} > Lista depende del equipo
La corriente max. se indica en los
datos técnicos.

C0023 Imax fld.weak 0 Corriente de debilitacion de
campo maxima para maquinas
sincronas

0 (1%} 100

C0026 Offset para sefales relativas
analdgicas (AIN)

1 FCODE(offset) 0,0  -199,99 {0,01 %} 199,99 FCODE nC26 1 a
2 FCODE(offset) 0,0 FCODE_nC26 2 a

C0027 Amplificacién para sefales
relativas analdgicas (AIN)

1 FCODE(gain) ~ 100,0 -199,99 {0,01 %} 199,99 FCODE_nC27_1 a
2 FCODE(gain)  100,0 FCODE_nC27 2 a
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Cadigo

Nuam.

C0030

C0034

Co037

C0040

C0042

C0043

C0050

Co051

C0052

C0053

Denomina-
cion
DFOUT const

Mst current

Set-value rpm

Ctrl enable

DIS: QSP

Trip reset

MCTRL-NSET2

MCTRL-NACT

MCTRL Umot

UG-VOLTAGE

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

3

0

1

Elecciéon

0 256 inc/rev

1 512 inc/rev

2 1024 inc/rev

3 2048 inc/rev

4 4096 inc/rev

5 8192 inc/rev

6 16384 inc/rev

0 -10...+10V
+4..+20 mA

2 -20..4+20 mA

-16000 {1 rpm}

0 Convertidor inhibido
Convertidor habilitado

0 QSP inactivo
QSP activo

0 Resetear mensaje de averia
(TRIP-RESET)

1 Mensaje de averia activo

-100,00 {0,01 %}

-30000 {1rpm}

0 {1v}

0 {1v}

Lenze

16000

100,00

30000

800

900

Anexo
Tabla de codigos

=

IMPORTANTE

Constante para la salida de
frecuencia master
DFOUT_nOut_v en X8 en
incrementos por revolucion.

Seleccién: Voltaje/corriente
master en la entrada analégica
(AIN1_nIn_a)

Voltaje master

Corriente master

Predeterminacién de consigna
FCODE_nC37_aen rpm

Inhibicién del convertidor (CINH)

® Escribir: controla la inhibicién
del convertidor

e Leer:lee el estadodela
inhibicion del convertidor

Estado parada rapida (QSP)
Sélo visualizacion

LWIe3

w7

Resetear mensaje de averia
activo (TRIP-RESET)

Consigna de velocidad en la
entrada del control de velocidad
(MCTRL_nNSetin_a)

Sélo visualizacion

Valor real de velocidad
(MCTRL_nNAct_a)
Sélo visualizacion

Voltaje real motor
Sélo visualizacién

Voltaje del DC bus
Soélo visualizacién
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
C0054 Imot
0,0

C0055 Phase current

C0056 MCTRL-MSET2

-100
C0057 Max Torque

0,0
C0058 Rotor diff -90,0

-180,0
C0059 Mot pole no.

1
C0060 Rotor pos

0
C0061 Heatsink

temp
-200

274

Elecciéon

{0,1A}

{0,1 A}

{1%}

{0,1 Nm}

{0.1°}

{1}

{linc}

{1°¢

Lenze

500,0

500,0

100

500,0

179,9

200

2047

200

IMPORTANTE

Corriente real del motor
Sélo visualizacion

Corriente de fase momentanea
Sélo visualizacion

Corriente momentanea en fase U
Corriente momentanea en fase V

Corriente momentanea en fase
W

Corriente neutra tedrica
momentanea

Consigna de par en la salida del
controlador de velocidad
(MCTRL_nMSetIn_a)

Sélo visualizaciéon

Par maximo posible de la
configuracion del accionamiento
Depende de C0022, C0081,
C0087, C0088

Soélo visualizacién

Angulo de desfase (dngulo de

offset)

Introducciéon en motor Lenze con

® Resolver: -90°

e Encoder de valores absolutos
Hiperface: 0°

El valor de cédigo es adaptado

mediante la funcién de

compensacion de la posicion del

rotor (C0095).

Sélo es relevante para el

funcionamiento de motores

sincronos.

Numero calculado de pares de
polos del motor
Sélo visualizacién

Posicion actual del rotor; el valor
es derivado del encoder de
posicién, por ello sélo es vélido
como posicién de rotor cuando el
encoder de posicion ha sido
configurado en C0490 igual que
el encoder de velocidad en el eje
motor bajo C0495.

Sélo visualizacién

Visualizacion con resolucion
reducida: 1 revolucién = 2048
incrementos

Temperatura radiador
Sélo visualizacién

LIeg

LI[Ieq
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Cadigo
Num.
C0062

Co063

C0064

C0065

C0066

Coo67

Coo70

Coo71

C0072

Coo74

C0075

Coo76

Posibilidades de configuracion

Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
Interior temp

Mot temp

Utilization

U24 ext

Motor load

Act trip

Vp speedCTRL 3,0

Tn speedCTRL 24,0

Td speedCTRL 0,0

Dynamics 0
{1}

Vp currCTRL 20,0

Tn currCTRL 5,0

EDBCSXM064 ES 9.0

Elecciéon

-200

0,0

0,00

1,0

0,0

0,00

0,01

{1°¢

{1°¢

{1 %}

0,1V}

{1%}

{0,01}
{0,5 ms}

{0,1 ms}

normal

amplificado

{0,010}

{0,01 ms}

Lenze

200

200

150

100,0

250

127,99

6000,0

32,0

381,80
190,90
95,46
47,72
31,82
23,86

200,00

Anexo
Tabla de codigos

=

IMPORTANTE

Temperatura interior (B8] ppje |
Sélo visualizacion

Temperatura del motor LrzZzq
Sélo visualizacion

Carga del equipo (I x t) durante ~ [Q[229
los ultimos 180 s
Soélo visualizacién
e (0064 > 100 % activa
OC5-TRIP.
e TRIP-RESET sdlo es posible si
C0064 < 95 %.
Voltaje de alimentacién externo
Soélo visualizacién

Carga térmica del motor 2%t L33
Sélo visualizacién

Fallo actual (TRIP) (a8 ] pysy)|
(En caso de FAIL-QSP, advertencia

y mensaje se indica ”0".)

Sélo visualizacién

Amplificacién proporcional LI73
controlador de velocidad (Vpy)

Tiempo de reajuste regulador de EA[T73
velocidad (Tpp)

Ganacia derivativa del MI73
controlador de velocidad (T4p)

Regulacién previa del regulador  [L[T67
de corriente para una dinamica
superior

Amplificacién proporcional [Te7]
regulador de corriente (V)

El limite superior depende del

equipo.

ECSXS/P/M/A004
ECSXS/P/M/A008
ECSXS/P/M/A016
ECSXS/P/M/A032
ECSXS/P/M/A048
ECSXS/P/M/A064

Tiempo de reajuste regulador de EJ[T67
corriente (Tp;)
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0077 Vp fieldCTRL 5,0 Amplificacién regulador de nI73
campo (V)
0,00 {0,01} 63,99
C0078 Tn fieldCTRL 20,0 Tiempo de ajuste reguladorde  [T74
campo (Ty)
1,0 {0,5 ms} 6000,0
C0079 DiIS:Lh Inductancia principal del motor
asincrono
Sélo visualizacién
0,0 {0,1 mH} 3276,7
[Co080] Res pole no. 1 Numero de pares de polos del
resolver
1 {1} 10
[Co081] Mot power 3,20 Potencia nominal del motor
seglin placa de identificacién
0,01 {0,01 kw} 500,00
[C0082] DIS: Rr Resistencia del rotor del motor
asincrono
Sélo visualizacion
0,000 {0,001 O3} 32,767
C0083 DIS: Tr Constante de tiempo del rotor
del motor asincrono
Sélo visualizacion
0,00 {0,01 ms} 327,67
[C0084] Mot Rs 1,10 Resistencia del estator del motor
El limite superior depende del
equipo.
0,00 {0,01 O} 95,44 ECSxS/P/M/A004
47,72 ECSxS/P/M/A008
23,86 ECSxS/P/M/A016
11,93 ECSxS/P/M/A032
7,95 ECSxS/P/M/A048
5,96 ECSXS/P/M/A064
[C0085] Mot Ls 5,30 Inductancia de dispersién del
motor
0,00 {0,01 mH} 200,00
[CO087] Mot speed 3700 Velocidad nominal del motor
300 {1 rpm} 16000
[C0088] Mot current 7,0 Corriente nominal del motor
0,5 {0,1 A} 500,0
[C0089] Mot 185 Frecuencia nominal del motor
frequency 10 {1Hz} 1000
[C0090] Mot voltage 325 Voltaje nominal del motor
50 1w} 500
[C0091] Mot cos phi 1,0 cos ¢ del motor asincrono
0,50 {0,01} 1,00
C0092 DIS:Isdeff Corriente magnetizante del

motor asincrono
Sélo visualizacion

0.00 {0.01 A} 327.67
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Nuam.

Cadigo

Denomina-
cion

C0093 Drive ident

C0094 Password

[C0095] Rotor pos adj

C0096

1 AIF/CAN prot.
2 AIF/CAN prot.

C0097 DIS:Lt-ldent

C0098 Set position

C0099 S/W version

C0105 QSP Tif

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

0,0

Elecciéon
0 Fuente de red defectuosa
1 No se ha detectado fuente de red
4 ECSxS/P/M/A004C4
8 ECSxS/P/M/A008C4
16 ECSxS/P/M/A016C4
32 ECSXS/P/M/A032C4
48 ECSXS/P/M/A048C4
64 ECSXS/P/M/A064C4
65 ECSXS/P/M/A064C2
0 {1} 9999
0 = sin contrasena
0 inactivo
activo
Sin proteccion contra acceso
Sin proteccién contra acceso
0 Sin proteccion contra acceso
1 Proteccién contra la lectura
2 Proteccidn contra la escritura
3 Proteccién contra la lecturay la
escritura
0 {1} 255
-2147483647 {1 incr.} 2147483647
0.0 {0.1} 25.5
0,000 {0,001 s} 999,999

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

il

IMPORTANTE

Deteccién del equipo del médulo
de eje ECS
Sélo visualizacién

Contrasefia del keypad
Proteccién contra el acceso a los
parametros del keypad

Estando la contrasefia activada
s6lo se puede acceder a los
cédigos del menu de usuario
(C0517). Otras posibilidades de
seleccion: véase C0096

Activacion de la compensacién
de la posicién del rotor para
determinar el dngulo de desfase.
C0058 muestra el angulo de
desfase determinado.

LrIeg

Proteccion por contraseiia
ampliada para sistemas de bus
con contrasefa activada (C0094)
Hay acceso total a los codigos en
el menu del usuario.

Proteccién contra acceso AIF
Proteccién contra acceso CAN
Acceso total

No es posible leer

No es posible escribir

No es posible leer ni escribir

Deteccién parcial de la potencia

Posicion de referencia del
encoder

Versién de firmware
Sélo visualizaciéon

LI[Ie3

Tiempo a transcurrir para un
Paro rapido (QSP)

Relativo a la modificacion de
velocidad npmax
(C0011) ... 0 rev/min.
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
0108 Amplificacién para sefales
relativas analdgicas (AOUT)
1 FCODE(gain) 100,0 -199,99 {0,01 %} 199,99 FCODE_nC108 1 a
2 FCODE(gain) 100,0 FCODE_nC108 2 a
C0109 Offset para sefales relativas
analdgicas (AOUT)
1 FCODE(offset) 00  -199,99 {0,01 %} 199,99 FCODE nC109 1 a
2 FCODE(offset) 0,0 FCODE_nC109 2 a
C0110 Service Code Ajuste de precision de la
inductancia principal
50 (1%} 200
C0111 Service Code Ajuste de precision de la
resistencia del rotor
50,00 (1%} 199,99
C0112 Service Code Ajuste de precision de la
constante de tiempo del rotor
50 {1 %} 200
C0113 Service Code Ajuste de precisién de la
corriente de magnetizacion (lsq)
50 {1 %} 200
co114 Polaridad de las entradas I3
digitales (DIGIN)
1 DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI1
{1} {Nivel LOW activo}
2 DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI2
{0} {Nivel HIGH activo}
3 DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/DI3
{1} {Nivel LOW activo}
4 DIGIN pol 0 Nivel HIGH activo X6/Dl4
{1} {Nivel LOW activo}
0 Nivel HIGH activo
Nivel LOW activo
C0118 Polaridad de las salidas digitales [L[I3Q
1 DIGOUT pol 0 Nivel HIGH activo X6/DO1 (DIGOUT bOutl_b)
2 DIGOUT pol 0 Nivel HIGH activo X25 (DIGOUT _bRelais_b,
conexion de frenos)
0 Nivel HIGH activo
Nivel LOW activo
C0120 OC6 limit 105 Umbral para 12 x supervisién t mEz33
(motor)
0 {1 %} 120 0 =12 x supervision t
desconectado
12xt>C0120 = OC6-TRIP
C0121 OH7 limit 120 Umbral para la monitorizacion ~ E1[229
de la temperatura del motor
45 {1°c} 150 Temperatura del motor >
C0121 = mensaje de fallo OH7
(Cos584)
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Cadigo
Nuam. Denomina-
cion
C0122 OH4 limit

C0123 OC7 limit

C0124 OHS5 limit

C0125 Baudrate

C0126 MONIT CEO

C0127 OC8 limit

C0128 Tau motor

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon

{Appl.}
80
45 {1°¢}
90
0 {1 %}
75
10 {1 %}
0
0 9600 Bit/s
1 4800 Bit/s
2 2400 Bit/s
3 1200 Bit/s
4 19200 Bit/s
3
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
100
0 {1 %}
5,0
0,5 {0,1 min}

Lenze

90

100

90

120

25,0

Anexo
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Umbral para la monitorizacién
de la temperatura del radiador

Temperatura del radiador
> C0122 = mensaje de fallo OH4
(co582)

Umbral para la advertencia | x t
(médulo de eje)

C0064 > C0123 =>mensaje de
fallo OC7 (C0604)

Umbral para la monitorizacién
de la temperatura interior del
equipo

C0062 > C0124 =&mensaje de
fallo OH5 (C0605)

Velocidad de transmision en
funcionamiento a través de
interface AIF X1

Médulos de comunicacién en
interface AIF X1:

e LECOM-A/B/LI 2102

e PROFIBUS-DP 213x

Monitorizacion de la
comunicacion a través del
interface AIF X1.

e Através de C2382 se puede
configurar si en el caso de un
fallo CEO se activa la
inhibicion del convertidor
(CINH) o el paro rapido (QSP).

Un error de comunicacion activa
la reaccién CEO configurada.
Monitorizacion desconectada.

Umbral para la advertencia 12 x t
(motor)

12 xt > C0127 => mensaje de fallo
0C8 (C0606)

Constante de tiempo térmica del
motor

Para el calculo de la desconexién
12xt

il

w73

Lz

w33

L33
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Anexo

Tabla de codigos

Cadigo

Denomina-
cion

C0135 Control word

Nuam.

Co136

1 Ctrlword

2 Ctrlword

3 Ctrlword
C0141 FCODE(setval)

C0142 Start options

280

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
0
0 {1} 65535
Bit 0 No asignado
Bit 1 No asignado
Bit 2 No asignado
Bit 3 Paro rapido (QSP)
Bit 4 No asignado
Bit 5 No asignado
Bit 6 No asignado
Bit 7 No asignado
Bit 8 Inhibicién de funcionamiento
(DISABLE)
Bit 9 Inhibicién de convertidor (CINH)
Bit10  TRIP-SET
Bit11  TRIP-Reset
Bit 12  No asignado
Bit 13  No asignado
Bit 14  No asignado
Bit 15  No asignado
0 {hex} FFFF
0,0
-199,99 {0,01 %} 199,99
1
0 Proteccién contra el arranque
1 Arranque automatico

Lenze

IMPORTANTE

Palabra de control de sistema
DCTRL

Convertidor interpreta la
informacién como 16 bits
(codificacion binaria)

Palabras de control

El valor hexadecimal esta
codificado en bits.

Sélo visualizacion

Palabra de control C0135
Palabra de control CAN
Palabra de control AIF

Consigna principal
(FCODE_C141_a)

Condiciones de arranque para el
avance tras

e Conexion ared

® Mensaje(t>0,55)

e TRIP
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Anexo 11l
Tabla de codigos

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0150 Status word 0 Palabra de estado en caso de

interconexion a través de
interface de automatizacion (AIF)
Sélo visualizacion

0 {1} 65535 El convertidor interpreta la
informacién como 16 bits,
(codificacién binaria)

Bit 0 No asignado

Bit 1 Inhibicién de impulsos (IMP) activa
Bit 2 No asignado

Bit 3 No asignado

Bit 4 No asignado

Bit 5 No asignado

Bit 6 n=0

Bit 7 Inhibicién de convertidor (CINH) activa
Bit 8 Estado del equipo

Bit 9 Estado del equipo

Bit 10  Estado del equipo

Bit 11  Estado del equipo

Bit12  Advertencia activa

Bit 13  Mensaje activo

Bit 14  No asignado

Bit 15  No asignado

C0155 Status word 2 0 Palabra de estado 2 (palabra de
estado ampliada)
Sélo visualizacién

0 {1} 65535 El convertidor interpreta la
informaciéon como 16 bits
(codificacion binaria)

Bit 0 Fallo activo

Bit 1 M sx alcanzado

Bit 2 Imax alcanzado

Bit 3 Inhibicién de impulsos (IMP)

Bit 4 Listo para operar (RDY)

Bit 5 Inhibicién del convertidor (CINH)
Bit 6 TRIP activo

Bit 7 Inicializacién

Bit 8 Direccién de giro del motor (Cw/CCw)
Bit 9 No asignado

Bit 10  Noasignado

Bit11  No asignado

Bit12  Noasignado

Bit 13  Noasignado

Bit 14  No asignado

Bit 15  Noasignado
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Anexo
Tabla de codigos
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Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0157 Estados de los bits libres de la
palabra de estado DCTRL 1
(C0150)
Sélo visualizacion
1 Stat. FreeBit 0 {1 Bit} 1 Bit 0 (DCTRL_bStat_BO_b)
2 Stat. FreeBit Bit 2 (DCTRL_bStat B2_b)
3 Stat. FreeBit Bit 3 (DCTRL_bStat B3 _b)
4 Stat. FreeBit Bit 4 (DCTRL_bStat_B4_b)
5 Stat. FreeBit Bit 5 (DCTRL_bStat_B5_b)
6 Stat. FreeBit Bit 14 (DCTRL_bStat_B14 b)
7 Stat. FreeBit Bit 15 (DCTRL_bStat_B15_b)
C0161 Acttrip TRIP actual 263

e comoen C0168/1

e Con FAIL-QSP, advertencia y
mensaje se muestra "0”.

Sélo visualizacién

C0167 Reset failmem 0 Borrar memoria histérica (C0168) [1[257
0 Sin reaccién
1 Borrar memoria histérica
C0168 Memoria histérica de averias [ pLy|
(lista de los mensajes de averia 1263
producidos)
Soélo visualizacion
1 Fail number Mensaje de averia actualmente
activo
2 Fail number Ultimo mensaje de averia
3 Fail number Penultimo mensaje de averia
4 Fail number Antepenultimo mensaje de
averia
5 Fail number Cuarto Ultimo mensaje de averia
6 Fail number Quinto dltimo mensaje de averia
7 Fail number Sexto dltimo mensaje de averia
8 Fail number Séptimo ultimo mensaje de
averia

Todos los mensajes de fallo
(TRIP, FAIL-QSP, advertencia, mensaje)

C0169 Momento en el que aparecieron E1[257
los fallos registrados en la
memoria histérica (C0168)
Sélo visualizacién

1 Failtime Tiempo de conexién a red correspondiente Aparicién del activo en estos
(Co179) momentos

2 Failtime Aparicion del altimo

3 Failtime Aparicién del penultimo

4 Failtime Aparicién del antependltimo

5 Failtime Aparicién del
ante-antependultimo

6 Failtime Aparicién del quinto desde atras

7 Failtime Aparicién del sexto desde atras

8 Failtime Aparicién del séptimo desde

atras
0 {1h} 65535
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Cadigo Posibilidades de configuracion

Num. Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
co170

1 Counter

Counter
Counter
Counter

vi b W N

Counter

6 Counter

7 Counter
8 Counter

EDBCSXM064 ES 9.0

{1}

Lenze

65535

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Frecuencia en la que han [ pLy|
aparecido de forma consecutiva

los fallos registrados en la

memoria histérica (C0168).

Sélo visualizacién

Frecuencia del activo en estos
momentos

Frecuencia del ultimo
Frecuencia del penultimo
Frecuencia del antependultimo

Frecuencia del
ante-antependltimo

Frecuencia del quinto desde
atras

Frecuencia del sexto desde atras

Frecuencia del séptimo desde
atras
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Tabla de codigos
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Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0173 UG limit 11 Adaptacion de los umbrales de  [L[93

voltaje del DC bus:

e Comprobar en la puesta en
marchay dado el caso
adaptar.

e Todos los componentes de
accionamiento con
accionamientos
interconectados tienen que
tener los mismos umbrales.
— LU = umbral de subvoltaje
— OU =Umbral de

sobrevoltaje

0 Red =230V +B Funcionamiento en red de 230V
con o sin unidad de frenado
LU=130V,0U =400V

1 Red =400V +B Funcionamiento en red de 400 V
con o sin unidad de frenado
LU=285V,0U=800V

2 Red =460V +B Funcionamiento en red de 460 V
con o sin unidad de frenado
LU=328V,0U=800V

3 Red =480V -B Funcionamiento en red de 480 V
sin unidad de frenado
LU=342V,0U=800V

4 Red =480V +B Funcionamiento en red de 480 V
con unidad de frenado
LU=342V,0U=800V

10 Red =230V +B Funcionamiento en red de 230 V
con o sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =400V

11 Red =400V +B Funcionamiento en red de 400 V
con o sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

12 Red =460V +B Funcionamiento en red de 460 V
con o sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

13 Red=480V-B Funcionamiento en red de 480 V
sin unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

14 Red =480V +B Funcionamiento en red de 480 V
con unidad de frenado
LU =C0174,0U =800V

C0174 UG-min 60 Umbral de subvoltaje del DC bus (1[92
(LV)

15 1v} 342
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Anexo 11l
Tabla de codigos

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0175 UG-Relais Fkt 1 Comportamiento del relé de LpE7
carga con subvoltaje (LU) en el
DC bus
1 Standard Relé conecta dependiendo de LU.
2 One time Relé conecta al primer sobrepaso

de LU y permanece conectado.

3 Fixed On La limitacion de la corriente de

carga estd inactiva.

® Elrelé siempre esta
conectado, de esta forma las
resistencias de carga del
moédulo de eje estardn
puenteadas de forma
duradera.

e Configuracién para el
funcionamiento con médulo
de alimentacién ECSxE.

C0178 Op timer Contador horas de
funcionamiento
Sélo visualizacion

0 {1s} 4294967295 Tiempo durante el cual el
convertidor estuvo habilitado

C0179 Mains timer Contador duracién de conexién
delared
Sélo visualizacion
0 {1} 4294967295 Tiempo durante el cual la red

estuvo conectada
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Tabla de codigos
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Cadigo

Denomina-
cion

C0183 Diagnostics

Num. Lenze/

{Appl.}

101
102
103
104
105
111
112
113
121

122
123
124

125
126

131
141
142

151
152

153
154
160
250

C0195 BRKT act 99,9

{00
0,0

286

Elecciéon

Posibilidades de configuracion

oK

Fase de inicializacion
TRIP/fallo

Paro de emergencia realizado
Mensaje IMP

Potencia apagada

Inhibicién de operacién C0135
Inhibicién de operacién AIF
Inhibicién de operacién CAN

Inhibicion de convertidor a través de
X6/SI11

Inhibicion de convertidor interna 1
Inhibicion de convertidor interna 2

Inhibicion de convertidor a través de
tecla STOP en el Keypad

Inhibicion de convertidor a través de
AIF

Inhibicion de convertidor a través de
CAN

FAIL-QSP
Proteccion contra rearranque
Inhibicién de impulsos

Parada rapida (QSP) a través de borne

Parada rapida (QSP) a través de tecla
STOP del Keypad

Parada rapida (QSP) a través de AIF
Parada rapida (QSP) a través de CAN
PLC Stop

Advertencia

{0,155} 99,9

Lenze

IMPORTANTE

Diagndstico del accionamiento

Sélo visualizacion

® Muestra informacién sobre
fallos y estado

e Sihay varias informaciones
sobre fallos o estado al mismo
tiempo, se muestra la
informacién con el nimero
inferior.

No hay fallo

Salidas de potencia de alta
impedancia

PLC debe estar encendido.

Tiempo de cierre del freno de [O[94

parada del motor

Durante el tiempo configurado el
accionamiento sigue generando
par.

Una vez transcurrido el tiempo
configurado se alcanza el estado
"freno mecdnico cerrado”.
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Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0196 BRKTrel 0,0
0,0

C0199 BuildNumber
C0200 S/W Id

C0201 S/W date

C0202

C0203 Komm.-No.
C0204 Serial-No.
C0205 PLCTargetID
C0206 Product. date
C0207 DLinfo1l
C0208 DLinfo 2

C0209 DLinfo3

C0244 BRK M set 0,0

0,00
C0250 FCODE 1Bit 0

0
C0254 VpangleCTRL  0,4000

0,0000

C0300 Service Codes

C0302

EDBCSXM064 ES 9.0

X [ XXXX [ XXXXX

{0,1s}

{0,01 %}

{0,0001}

Lenze

60,0

199,99

3,9999

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Tiempo de apertura del frenode [
parada del motor

Durante el tiempo configurado el
accionamiento puede generar el
par configurado en C0244 contra
el freno de parada.

Una vez transcurrido el tiempo
configurado se alcanza el estado
"freno mecanico suelto”.

Denominacién del software
Sélo visualizacion

Denominacién del software
Sélo visualizacion

Fecha de elaboracién del
software

Sélo visualizacion
Codigo de servicio

Sélo visualizacion

EKZ1

EKZ4
Numero de comision
Sélo visualizaciéon

Numero de serie

Sélo visualizacion
Cédigo de identificacion
Sélo visualizacion

Fecha de produccién
Sélo visualizacién

Informacién de descarga 1
Sélo visualizacion

Informacién de descarga 2
Sélo visualizacién

Informacién de descarga 3
Sélo visualizacién

Momento de parada del 1[99
accionamiento contra el freno de

parada del motor, en referencia a

Mmax (C0057).

Durante el tiempo configurado
en C0196 el accionamiento
genera el par configurado contra
el freno de parada.

Sefial digital de libre eleccion (1
bit)

Amplificacion del controlador
angular (Vp)

iA modificar sélo por el servicio
técnico de Lenze!
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Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Eleccion
cion {Appl.}
C0349
1 CAN DIP-SW 0 {1} 63
2 CAN DIP-SW 0 4
C0350 CAN address 32
1 {1} 63
C0351 CAN baudrate 0
# o 500 kBit/s
1 250 kBit/s
2 125 kBit/s
3 50 kBit/s
4 1000 kBit/s
C0352 CAN mst 0
0 Slave
Master Boot-Up
2 Master Node-Guarding
Slave Heartbeat-Producer
4 Slave Node-Guarding
C0353
1 CAN addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C0350)
2 CAN addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C0350)
3 CAN addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C0350)
0 C0350 (auto)
1 C0354 (man.)
C0354
1 CAN addr. 129 1 {1} 512
2 CAN addr. 1
3 CAN addr. 257
4 CAN addr. 258
5 CAN addr. 385
6 CAN addr. 386

288 Lenze

IMPORTANTE

Interruptor DIP de estado para
interface de bus CAN X4
Sélo visualizaciéon

Direccién de médulo configurada
en el interruptor Dip

Al configurar los interruptores
DIP > 4 |a indicacién se pone a 0.

Direccién de nodo para interface [L[Z03
CAN bus X4 2o7
e Este cédigo esta inactivo

cuando uno de los

interruptores 2 ... 7 del

interruptor DIP esta puesto en

posicion "ON”. ((A[203)
e Tras la configuracion es

necesario realizar un

Reset-Node.

Velocidad de transmisién para  [Q[203
interface de bus CAN X4

Nota: Al cargar la configuracion

de Lenze a través de C0002 se

define C0351 = 0 (500 KBit/s).

Configuracién inicial I[207
master/esclavo para el interface
de bus CAN X4

El equipo esta activo como
Boot-Up-Master CAN.

Fuente para direcciones de nodo
de CAN_IN/CAN_OUT (interface
CAN-Bus X4)

Direcciéon CAN1_IN/OUT
Direcciéon CAN2_IN/OUT
Direcciéon CAN3_IN/OUT

Determinado automaticamente
por C0350.

Determinado por C0354.

Direcciones de nodo alternativas
para CAN_IN/CAN_OUT
(interface CAN-Bus X4)

Direccién 2 CAN1_IN
Direccién 2 CAN1_OUT
Direccién 2 CAN2_IN
Direccién 2 CAN2_OUT
Direccién 2 CAN3_IN
Direccién 2 CAN3_OUT
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Cadigo

C0355

o U1 A W N R

C0356

C0357

C0358

C0359

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion
Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
CAN Id 1 {1}
CANId
CANId
CANId
CANId
CANId
CAN times 3000 O {1 ms}
CAN times 0
CAN times 0
CAN times 20
CE monit time 3000 1 {1 ms}
CE monit time 3000
CE monit time 3000
Reset node 0
Sin funcion
CAN reset

CAN state

0 Operational

1 Pre-Operational

2 Warning

3 Bus Off

4 Stopped

Lenze

2047

65000

65000

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Identificador para
CAN_IN/CAN_OUT (interface
CAN-Bus X4)

Sélo visualizacion

Identificador CAN1_IN
Identificador CAN1_OUT
Identificador CAN2_IN
Identificador CAN2_OUT
Identificador CAN3_IN
Identificador CAN3_OUT

Configuraciones de tiempo CAN  [[207
para interface de bus CAN X4

Tiempo de boot-up CAN:

Tiempo de retardo tras la
conexioén a red para la
inicializacién a través del master.

LZo]

Tiempos de ciclo
CAN2_OUT/CAN3_OUT: factor
en el tiempo de tarea para enviar
un telegrama de datos de
proceso.

0 = envio controlado por suceso

Tiempo de retardo
CAN2_OUT/CAN3_OUT:

Al alcanzar el estado NMT
operacional (tras
pre-operacional) inicia el tiempo
de retardo "CANdelay”. Una vez
transcurrido el tiempo de retardo
se envian por primera vez los
PDOs CAN2_OUTy CAN3_OUT.

Tiempo de monitorizacién para
CANL...3_IN (interface CAN-Bus
X4)

Tiempo de monitorizacién CE1

LZZ3

Tiempo de monitorizacién CE2
CE3 tiempo de monitorizacién

Realizar Reset-Node
(inerface CAN-Bus X4)

L2038

Estado CAN-Bus (interface X4)
Sélo visualizacion

LI
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Cadigo

C0360

10
11
12

Co361

o U1~ W N R

Anexo
Tabla de codigos

Denomina-
cion

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

CAN
Messages

Load IN/OUT
Load IN/OUT
Load IN/OUT
Load IN/OUT
Load IN/OUT
Load IN/OUT

Load IN/OUT

8 Load IN/OUT

10
11

12

290

Load IN/OUT
Load IN/OUT
Load IN/OUT

Load IN/OUT

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon

{Appl.}

0 {1}

65535

Cuando llega a un valor > 65535 el contador

empieza nuevamente de 0

0 {1%}

Lenze

100

IMPORTANTE

Contador de telegramas
CAN_IN/CAN_OUT (interface
CAN-Bus X4), nimero de
telegramas

Sélo visualizacién

LIy

Todos los telegramas enviados
Todos los telegramas recibidos
Enviados en CAN1_OUT
Enviados en CAN2_OUT
Enviados en CAN3_OUT

Enviados por el canal de datos de
parametro 1

Enviados por el canal de datos de
parametro 2

Recibidos de CAN1_IN
Recibidos de CAN2_IN
Recibidos de CAN3_IN

Recibidos por el canal de datos
de parametro 1

Recibidos por el canal de datos
de parametro 2

Carga detectada
CAN_IN/CAN_OUT (interface
CAN-Bus X4)

Sélo visualizacién

El funcionamiento sin problemas
esta garantizado, si la carga total
de bus de todos los participantes
conectados es <80 % ist.

LIy

Todos los telegramas enviados
Todos los telegramas recibidos
Enviados en CAN1_OUT
Enviados en CAN2_OUT
Enviados en CAN3_OUT

Enviados por el canal de datos de
parametro 1

Enviados por el canal de datos de
parametro 2

Recibidos de CAN1_IN
Recibidos de CAN2_IN
Recibidos de CAN3_IN

Recibidos por el canal de datos
de parametro 1

Recibidos por el canal de datos
de parametro 2
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Cadigo

C0362

C0363

C0365

C0366

C0367

C0368

C0369

[C0370]

Denomina-
cion
Sync cycle

Sync correct.

DIS:CAN activ

Sync Response

SyncRx ID

Sync Tx ID

Sync Tx Time

SDO Gateway

EDBCSXM064 ES 9.0

Lenze/
{Appl.}

128

128

{0}

Elecciéon

ui h W N R

Posibilidades de configuracion

{1 ms}

0,2 us/ms
0,4 us/ms
0,6 us/ms
0,8 us/ms
1,0 us/ms

CAN no activo
CAN activo

Sin respuesta
Respuesta

{1}

{1}

{1 ms}

{1}

Lenze

30

256

256

65000

63

Anexo
Tabla de codigos

=

IMPORTANTE

Diferencia de tiempo entre 2 o9
telegramas Sync a través del

interface CAN-Bus X4

Soélo visualizacién

Paso de correccién Sync (para (S|
CAN y EtherCAT)
e Modificar paso de correccién,

hasta que C4264 sea minimo.

Senal de entrada "CAN active”
Sélo visualizacion

Reaccién CAN Sync para interface E1[Z13
CAN-Bus X4

ID de recepcion de CAN Sync para LH[ZIQ
interface CAN-Bus X4

ID de envio Sync para interface
CAN-Bus X4

Ciclo de envio de sincronizacién  E1[Z09
de CAN para interface de bus

CAN X4

Un telegrama de sincronizacién

con el identificador configurado

en C0368 se envia con el tiempo

de ciclo configurado.

0 = desconectado

Direccién Gateway 209
Activar parametrizacion a
distancia

e Con una configuracién =0
todos los accesos de
escritura/lectura a codigos
son transferidos al
participante del Systembus
con la direccién de nodo CAN
configurada aqui.

e Elacceso al cédigo
correspondiente se realiza a
través del canal de datos de
parametro 1 del equipo
objetivo.

0 = parametrizacién a distancia
desactivada
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Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0371 Gateway Ch. 1 Eleccién del canal Gateway
0 CAN Utilizar interface CAN-Bus X4
1 CAN-AUX Utilizar interface CAN-Bus X14
C0381 HeartProd 0 Heartbeat (Slave):
Time HeartbeatProducerTime

e Intervalo de tiempo para el
envio de la senal Heartbeat

® Solo relevante con
configuracién C0352 = 3.

0 {1 ms} 65535
C0382 GuardTime 0 Node Guarding (Slave):
NodeGuardTime
® |Intervalo de tiempo para la
consulta de estado por el
master.
e Sdlorelevante con
configuracién C0352 = 4.
0 {1 ms} 65535
C0383 LifeTimeFact 0 Node Guarding (Slave):
NodelLifeTime-Faktor
e Factor para el tiempo de
monitorizacién NodelLifeTime
® NodelifeTime = C0383 x
C0382 (NodeGuardTime)
® Sdlorelevante con
configuracién C0352 = 4.
0 {1} 255
C0384 Err 3 Node Guarding (Slave)
NodeGuard ® Reaccion al aparecer un
suceso NodeGuard
® Solo relevante con
configuracién C0352 = 4.
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C0400 DIS: Analogin Sefial en la entrada analdgica
Sélo visualizacion
-199,99 {0,01 %} 199,99
[Co416] Resolver adj. 5 Amplitud de excitacion del m[Tog
resolver
0 100 %
1 80 %
2 68 %
3 58 %
4 50 %
5 45 %
6 40 %
7 37 %
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Cadigo

Num. Denomina-
cion

[C0417] Resolver cor.

[C0418] Test Cur.Ctrl

[C0419] Enc. Setup

[C0420] Encoder const.

[C0421] Encoder volt

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}
0

110

512

0

Elecciéon

110
111
112
113
210
211
212
213
307
308
309
310
311
407
408
409
410
411

vi A W N B O

Listo
Iniciar compensacion
Cargar valores por defecto

Desactivado
Activado

Common
IT512-5V
1T1024-5V
1T2048-5V
IT4096-5V
1S512-5V
1S1024-5V
1S2048-5V
1S4096-5V
AS64-8V
AS128-8V
AS256-8V
AS512-8V
AS1024-8V
AM64-8V
AM128-8V
AM256-8V
AM512-8V
AM1024-8V

{1

incr./rev.}

50V
56V
6.3V
6.9V
75V
81V

Lenze

8192

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Realizar compensacion resolver  A[I77

Realizar compensacion regulador [L[T67
de corriente:

Desactivar modo test
Activar modo test

Seleccién del encoder [I04
e Seleccionar tipo de encoder  LJ[TT]
que figura en la placa de
identificacién del motor
Lenze.
e Los datos del encoder (C0420,
C0421, C0427) se activan
automaticamente segtn la
seleccion realizada.

Encoder incremental con nivel
TTL

Encoder SinCos

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(monovuelta)

Las selecciones 307, 308, 309
estan disponibles a partir del
software de operacion 7.0 o
superior.

Encoder de valores absolutos
SinCos con interface Hiperface®
(multi)

Las selecciones 407, 408, 409
estan disponibles a partir del
software de operacién 7.0 o
superior.

Pulsos del encoder 104

Pone C0419 =0 ("Common”),
cuando el valor es modificado.

Voltaje del encoder 104

Pone a C0419 =0 ("Common”) LI
cuando se modifica el valor.
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Anexo
Tabla de codigos

I=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0426 DIS:In Sefial en la entrada DFIN
Sélo visualizacion
-32767 {1 rpm} 32767
[C0427] Enc.Signal 0 Funcién de las sefiales de [ [T04
entrada de la frecuencia master (1 [TT]]
en X8 (DFIN)
0 2 fases
A: velocidad
B: sentido
2 A o B: velocidad o sentido
C0428 DFIN TP sel. 0 Fuente de senal DFIN Touch
Probe
0 Impulso cero encoder de posicién X7/X8
(C0490)
Entrada Touch Probe TP1 X6/DI1
2 Impulso cero entrada de frecuencia X8
master
C0429 TP1delay 0 Compensacién de tiempo
muerto DFIN TP1 (DI1)
-32767 {Linc} 32767
C0431 DFIN TP Edge 0 Flanco DFIN Touch-Probe TP1
(en caso de Touch Probe a través
de entrada digital X6/DI1 (C0428
=1))
0 Flanco ascendente TP1
1 Flanco descendente TP1
2 Flanco ascendente y descendente TP1
3 Desconectado
C0443 DIS: DIGIN Estados de sefial de las entradas
digitales en X6 tras
consideracién de las polaridades
configuradas bajo C0114.
Sélo visualizacién
0 {1} 255
Bit0  DIGIN1 X6/DI1 [08] pwi]
Bit 1 DIGIN2 X6/DI2
Bit 2 DIGIN3 X6/DI3
Bit 3 DIGIN4 X6/Dl4
Bit 4 DIGIN_safe_standstill X6/S12 QE3
0: inhibicién de impulsos activa
1: inhibicién de impulsos
inactivos
Bit 5 libre
Bité  DIGIN Cinh X6/511 0] (x|
0: convertidor inhibido (CINH)
1: convertidor habilitado
Bit 7 libre
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Denomina-
cion

1 DIS: DIGOUT

2 DIS: DIGOUT
[C0469] Fct STP key

Co470

FCODE 8bit
FCODE 8bit
FCODE 8bit
FCODE 8bit
C0471 FCODE 32bit

H W N R

Co0472

1 FCODE
analdgico

2 FCODE
analogico

3 FCODE
analdgico

4 FCODE
analégico

10 FCODE
analégico

11 FCODE
analégico

20 FCODE
analégico

C0473

1 FCODE abs
2 FCODE abs
3 FCODE abs

10 FCODE abs

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
0 1
2
0 inactivo
1 Inhibicién del convertidor (CINH)
2 Parada rapida (QSP)
0 00 {hex} FF
0
0
0
0
0 {1} 4294967295
0,00 -199,99 {0,01 %} 199,99
0,00
100,00
0,00
0,00
{10,00}
0,00
0,00
1 -32767 {1} 32767
0

Lenze

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Estado de las salidas digitales
Sélo visualizacion

Estado de la salida digital
X6/DO1

Estado del control de relé

Funcién de la tecla STOP en el
keypad

iNo modificar si la tecla STOP
esta siendo pulsada!

Sin funcion

Codigo de libre configuracién
para sefiales digitales

Valor hexadecimal codificado en
bits.

C0470/1=C0471,Bit0..7
C0470/2 = C0471,Bit 8 ...15
C0470/3 = C0471, Bit 16 ... 23
C0470/4 = C0471,Bit24...31

Interpretacién hexadecimal de
32 bits de C0470

Cédigo de libre configuracién
para sefiales analégicas relativas

Umbral de velocidad para cerrar
el freno de parada relativo al
valor en C0011 (velocidad max.
Nmax).

Valor / direccién del par contra el
freno de parada

Codigo de libre configuracién
para sefiales analégicas
absolutas
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Anexo

Tabla de codigos

Denomina-
cion

1 FCODEPH

5 FCODE PH

1 FCODE DF
2 FCODE DF
[C0490] Feedback pos

[C0491] X8in/out

[C0495] Feedback n

C0497 Nact filter

C0504 Codigos de
servicio

C0509
C0510 ProtAppFlash

C0517

296

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

2,0

Elecciéon

-2147483647 {1} 2147483647

-16000 {1 rpm} 16000

0 Resolver en X7

1 Encoder TTL en X8

2 Encoder SinCos en X8

3 Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

0 X8 es entrada
X8 es salida

0 Resolver en X7

1 Encoder TTLen X8

2 Encoder SinCos en X8

3 Encoder de valor absoluto
(monovuelta) en X8

4 Encoder de valor absoluto
(multivuelta) en X8

0,0 {0,1 ms} 50,0

0 Sin proteccién contra escritura

1 Proteccidn contra escritura activa

Lenze

IMPORTANTE

Cadigo de libre configuracion
para sefiales angulares

Codigo de libre configuracion
para sefiales angulares
diferenciales

Eleccién del sistema de
realimentacién para control de
posicion

L[Iog

Configuracién estandar

e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Funcién de X8 A
LTy

Eleccién del sistema de
realimentacién para el control de
velocidad

LIrIog

Configuracién estandar

e Configura C0419=0
("Common”), si aqui se ha
configurado otro tipo de
encoder que en C0419.

Constante de tiempo valor actual
de velocidad

0,0 ms = desconectado

iA modificar sélo por el servicio
técnico de Lenze!

FLASH de aplicaciéon para
proteccién contra escritura

Menu de usuario con hasta 32
entradas
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Cadigo
Num.
cion

1 User menu

N

User menu

w

User menu

User menu
User menu
User menu

N oounob

User menu

o]

User menu
9 User menu

10 User menu
11 User menu
12 User menu
13 User menu

14 User menu

15 User menu

16 User menu

17 User menu

18 User menu
19 User menu

20 User menu

21 User menu

22 User menu

23 User menu
24 User menu

25 User menu

26 User menu

27 User menu
28 User menu
29 User menu
30 User menu
31 User menu

EDBCSXM064 ES 9.0

Denomina-

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

51,00
54,00
56,00

0,00
0,00
183,00
168,01

0,00
22,00

0,00
11,00
0,00
0,00
105,00

0,00
70,00

71,00

0,00
2100,00

2102,00
2104,00
2106,00

2108,00
2111,00

2113,00
2115,00

0,00
0,00
0,00
0,00
94,00

Elecciéon

0,00

Coo51
coo54
Co0056

C0183
Co0183

C0022

coo11

C0105

C0070

coo71

C2100

C2102

C2104

C2106

C2108
C2111

C2113
C2115

C0094

{0,01}

MCTRL-NACT
Imot
MCTRL-MSET2

No asignado
No asignado
Diagnostics

Fail number

No asignado
Imax current

No asignado
NMAX
No asignado
No asignado
QSP Tif

No asignado
Vp speed CTRL

Tn speed CTRL

No asignado
Time slice

Task switch
PLC autorun
Download protect

PLC run/stop
GDCID

PLC prog name
T-Fkt Credit

No asignado
No asignado
No asignado
No asignado
Password

Lenze

7999,00

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

e Introducir en los subcédigos
los niimeros de los cédigos
deseados.

Formato: xxxx.yy
— XXXX = nimero de cédigo
—yy = subcddigo del cédigo

e No se comprueba si el codigo

introducido existe.

Visualizacion valor real velocidad
Visualizacién corriente del motor

Visualizacion valor nominal de
velocidad

Visualizacién para diagnéstico

Visualizacién del mensaje de
averia actual

Introduccién corriente de salida
maxima

Introduccién velocidad maxima

Entrada Tiempo de deceleracion
de parada rapida

Entrada Amplificacion del
controlador de velocidad (Vp)

Entrada Tiempo de reajuste del
controlador de velocidad (Tn)

Entrada Disco de tiempo para
tarea ciclica

Seleccién de la funcién de
conmutacién para tarea ciclica

Inicio automatico del programa
PLC después de conectar la red

Proteccidn contra escritura del
programa de PLC

Control del programa de PLC

Fecha de creacién del programa
de PLC

Nombre del programa de PLC

Numero de unidades de
tecnologia

Proteccion de acceso a
parametro para el teclado
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Anexo

=

Tabla de codigos

Cadigo
Nim Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
32 User menu 3,00
[CO540] X8 Signal out 2
C0545 PH offset 0
C0547 DIS: AN-IN
C0549 DIS: DF-IN
C0559 SDS8 Filtert 1
C0576 Tolerancia 100
nErr
C0577 Vp fld weak 0,100
C0578 Tn fld weak 3,0
C0579 Reaccién nErr 3
C0580 Monit SD8 3
298

Elecciéon

Co003

-199,99

-32767

0,000

0,1

H W N B O

Posibilidades de configuracion

Par save

Sin funcion
Sin funcion

Simulacién de codificacion + impulso

de puesta a cero - DFOUT

{linc}

{0,00 %}

{1 rpm}

{1 ms}

{1 %}

{0,001}

{0,1 ms}

TRIP
Mensaje
Advertencia
Apagado
FAIL-QSP

TRIP
Apagado

Lenze

65535

199,99

32767

200

100

63,999

6000,0

IMPORTANTE

Guardar conjunto de parametros

Funcién de las senales de salida
de frecuencia guia en X8
(DFOUT)

LJ[Iog

Offset de angulo

1 revoluciéon = 65535
incrementos

Sefal analégica en la entrada del
bloque DFOUT
Sélo visualizacién

Velocidad en la entrada del
bloque DFOUT
Sélo visualizacion

Contante de tiempo de filtro
(5d8)

Ejemplo:

En la configuracion ”10 ms” se

genera un Sd8-TRIP después de
10 ms.

Ventana de tolerancia para la
desviacion de la velocidad
respecto al valor de control
relativa a npsx

100 % = sensibilidad de
monitorizaciéon mas baja

BRI pLY.

Amplificacién del controlador de [L[I74
debilitacién de campo (V)

Tiempo de reajuste del
controlador de debilitacién de
campo (V)

Reaccién de fallo monitorizaciéon [1[243
desvio de regulacién de
velocidad

Reaccion ante fallo
monitorizacidn senales SinCos en
X8

wrza
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Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0581 MONIT EEr 0
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C0582 MONIT OH4 2
TRIP
Advertencia
Apagado
C0583 MONIT OH3 0
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
C0584 MONIT OH7 2
TRIP
Advertencia
Apagado
C0586 MONIT SD2 0
TRIP
Advertencia
Apagado
C0588 MONIT 0
H10/H11
TRIP

Advertencia
3 Apagado

EDBCSXM064 ES 9.0 mnze

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Reaccion ante fallo
monitorizacion fallo externo
"ExternalFault” (EEr)

Configurar reaccién ante fallo (A8} ppk:|
monitorizacién temperatura de
radiador en C0122

Reaccién ante fallo 2zZg
monitorizacién temperatura del

motor (umbral de temperatura

fijo).

Registrado mediante sensor de
temperatura KTY a través de la

entrada de resolver X7 o la

entrada de encoder X8.

Reaccion ante fallo de la LZzg
monitorizacion de la
temperatura del motor.
Umbral de temperatura
configurable bajo C0121.
Registrado mediante sensor de
temperatura KTY a través de la
entrada de resolver X7 o la
entrada de encoder X8.

Sélo efectivo si esta conectado
OH3 bajo C0583.

Reaccion ante fallo de la [R] pE}: |
monitorizacién
Resolver "ResolverFault” (5d2)

Reaccién ante fallo de la [B] pE]|
monitorizacién

Sensores de temperatura en el
convertidor.

H10: Sensor interior

H11: Sensor radiador
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0591 MONIT CE1 3 Reaccion ante fallo de la WEz3

monitorizacion
CAN1_IN (sin telegramas)
"CommErrCANIN1” (CE1)

TRIP
Advertencia
Apagado
C0592 MONIT CE2 3 Reaccién ante fallo de la 23
monitorizacion
CAN2_IN (sin telegrama)
"CommErrCANIN2” (CE2)
TRIP
Advertencia
Apagado
C0593 MONIT CE3 3 Reaccién ante fallo de la LEZz3
monitorizacion
CAN3_IN (sin telegramas)
"CommErrCANIN3” (CE3)
TRIP
Advertencia
Apagado
C0594 MONIT SD6 3 Reaccién ante fallo de la L339
monitorizacion
Sensores KTY para la
temperatura del motor.
"SensorFault” (5d6)
TRIP
Advertencia
Apagado
C0595 MONIT CE4 3 Reaccion ante fallo de la LEz3
monitorizacién del Systembus
(CAN) "Bus-off” en X4
"BusOffState” (CE4)
TRIP
Advertencia
Apagado
C0596 NMAX limit 5500 Velocidad maxima de la mra3
instalacién como limite superior
de la monitorizacién de
velocidad NMAX.
0 {1rpm} 16000
C0597 MONIT LP1 3 Reaccion ante fallo de la (MY pEy|
monitorizacién del fallo de fase
de motor (LP1)
iMediante la activacion de esta
monitorizacién se dispondra de
un poco menos de tiempo de
calculo para el programa de
usuario!
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
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Cadigo
Nuam. Denomina-
cion
C0598 MONIT SD5

C0599 Limit LP1

C0602 MONIT REL1

C0603 MONIT CE5

C0604 MONIT OC7

C0605 MONIT OH5

C0606 MONIT OC8

EDBCSXM064 ES 9.0

Lenze/
{Appl.}

Posibilidades de configuracion

Elecciéon

3

o

TRIP
Advertencia

w N

Apagado
5,0

0,01 {0,01 %}

0 TRIP
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

Lenze

10,00

Anexo
Tabla de codigos

=

IMPORTANTE

Reaccion ante fallo de la
monitorizacion de la corriente
master en X6 < 2 mA
"MastISourceDef”

Limite de monitorizacién parala EJ[Z37
monitorizacion de fallo de fase

de motor (LP1) relativo al limite

de corriente.

Reaccion ante fallo de la
monitorizacion de rotura de
cable de la salida de relé X25

Reaccién ante fallo de la
monitorizacién de la funcién
Gateway (CE5)

"Timeout” con parametrizacién a
distancia activada (C0370)

wrzz3

Reaccién ante fallo de la
monitorizacion de la carga del
equipo Ixt.

El umbral Ixt se puede configurar
bajo C0123.

L3

Reaccién ante fallo de la
monitorizacién de la
temperatura interior del equipo.
Umbral de temperatura
configurable bajo C0124.

w2

Reaccion ante fallo de la
monitorizacién de la carga de
motor 12 x t.

Umbral configurable bajo C0120.

ez
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Tabla de codigos
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Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0607 MONIT NMAX 0
TRIP
Advertencia
Apagado
C0608 ovr. Tx-Queue 2
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
C0609 ovr. Rx-Isr 0
0 TRIP
FAIL-QSP
C0651 Delay T 0,006
{1,000} g 005 {0,001 s}
C0653 Sensibility 1
1 15 Bit
2 14 bits
3 13 Bit
4 12 bits
5 11bits
6 10 Bit
7 9 bits
C0855
1 AIF1IN bits 0000 {hex}
2 AIF1IN bits
C0856
1 AIF1IN words -199,99 {0,01 %}
2 AIF1IN words
3 AIF1IN words
C0857 AIF1IN phi
2147483648 {1}

302

Lenze

199,999

FFFF

199,99

2147483647

IMPORTANTE

Reaccion ante fallo de la
monitorizacion de la velocidad
maxima de la maquina

Reaccién ante fallo por
desbordamiento de la memoria
de transferencia de objetos CAN
libres

Reaccién ante fallo por
desbordamiento de la memoria
de recepcion de objetos CAN
libres

Constante de tiempo DT1-1

Sensibilidad DT1-1

Palabras de entrada de datos de
proceso digitales en el interface
AIF (AIF1_IN)

El valor hexadecimal esta
codificado en bits.

Sélo visualizacion

Palabra de entrada 2 (Bit 0 ... 15)
Palabra de entrada 3 (Bit 0 ... 15)

Palabras de entrada analdgicas
de datos de proceso decimal en
el interface AIF (AIF1_IN)
100,00 % = 16384

Sélo visualizacion

Palabra de entrada 1

Palabra de entrada 2

Palabra de entrada 3

Informacién angular de 32 bits
en el interface AIF (AIF1_IN)
Sélo visualizacién

EDBCSXMO064 ES 9.0



Cadigo

C0858

C0859

C0863

C0866

O 00 N O U1 A W N B

o
[

Denomina-
cion

AIF1 OUT
words

AIF1 OUT
words

AIF1 OUT
words

AIF1 OUT phi

CAN IN bits
CAN IN bits
CAN IN bits
CAN IN bits
CAN IN bits

CAN IN bits

CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words
CAN IN words

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

Elecciéon

-199,99 {0,01 %} 199,99
-2147483648 {1} 2147483647
0000 {hex} FFFF
Bit0 Bit15
Bitl6 Bit31
Bit0 Bit15
Bitl6 Bit31
Bit0 Bit15
Bitl6 Bit31
-199,99 {0,01 %} 199,99

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

il

IMPORTANTE

Palabras de salida analégicas de
datos de proceso decimal en el
interface (AIF1_OUT)

100,00 % = 16384

Sélo visualizacién

Palabra de salida 1
Palabra de salida 2
Palabra de salida 3

Informacién angular de 32 bits
en el interface AIF (AIF1_OUT)
Soélo visualizacién

Palabras de entrada de datos de
proceso digitales para interface
bus CAN X4

El valor hexadecimal esta
codificado en bits.

Sélo visualizacion

CAN1_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 1

CAN1_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 2

CAN2_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 1

CAN2_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 2

CAN3_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 1

CAN3_IN: palabra de entrada de
datos de proceso 2

Lo

Palabras de entrada de datos de
proceso analdgicas (decimal)
para interface bus CAN X4
100,00 % = 16384

Sélo visualizacién

CAN1_IN palabra1
CAN1_IN palabra 2
CAN1_IN palabra 3
CAN2_IN palabra 1
CAN2_IN palabra 2
CAN2_IN palabra 3
CAN2_IN palabra 4
CAN3_IN palabra 1
CAN3_IN palabra 2
CAN3_IN palabra 3
CAN3_IN palabra 4

SRY ek
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0867 Informacién angular de 32 bits
para interface CAN-Bus X4
Sélo visualizacién
1 CANIN phi -2147483648 {1} 2147483647 CAN1_IN
2 CANIN phi CAN2_IN
3 CAN IN phi CAN3_IN
C0868 DIS:0UTx.Wx Palabras de salida de datos de
proceso analdgicas (decimal)
para interface CAN-Bus X4
100.00 % = 16384
Soélo visualizacién
1 CANOUT -32768 {1 %} 32768 CAN1_OUT palabra 1l
words
2 CANOUT CAN1_OUT palabra 2
words
3 CANOUT CAN1_OUT palabra 3
words
4 CANOUT CAN2_OUT palabra 1
words
5 CANOUT CAN2_OUT palabra 2
words
6 CANOUT CAN2_OUT palabra 3
words
7 CANOUT CAN2_OUT palabra 4
words
8 CANOUT CAN3_OUT palabra 1
words
9 CANOUT CAN3_OUT palabra 2
words
10 CANOUT CAN3_OUT palabra 3
words
11 CANOUT CAN3_OUT palabra 4
words
C0869 Informacién angular de 32 bits
para interface CAN-Bus X4
Sélo visualizacién
1 CANOUT phi -2147483648 {1} 2147483647 CAN1_OUT
2 CAN OUT phi CAN2_OuT
3 CAN OUT phi CAN3_OUT
C0878 Senales de entrada digitales en
DCTRL
Soélo visualizacién
1 DigInOfDCTRL 0 1 Inhibicién de convertidor
(CINH) 1
2 DigIlnOfDCTRL Inhibicién de convertidor
(CINH) 2
3 DigInOfDCTRL TRIP-SET
4 DigIlnOfDCTRL TRIP-Reset
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Cadigo
Num
C0879
1
2
3
C0906
1
2
3
4
5
6
7

Denomina-
cion

Reset C0135
Controlword

Reset AIF
Controlword

Reset CAN
Controlword

MCTRL analog
MCTRL analog
MCTRL analog
MCTRL analog
MCTRL analog
MCTRL analog

MCTRL analog

8 MCTRL analog

C0907

MCTRL analog

1 MCTRL digital
2 MCTRL digital

C0908

C0909

Cco910

C0911

MCTRL digital
MCTRL digital

MCTRL PosSet

speed limit

MCTRLTP2

delay

MCTRLTP2
sel.

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}

Elecciéon
No reset
No reset
No reset
0 No reset
Reset
-199,99 {0,01 %} 199,99
0 1
-2147483648 {linc} 2147483647
-175...+175%
2 0..+175%
-175...0%
-32767 {Linc} 32767
0 Impulso cero encoder de posicién
(C0490)
1 Entrada Touch Probe TP2

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

il

IMPORTANTE

Reset palabra de control DCTRL
de C0135

Reset palabra de control DCTRL
de AIF

Reset palabra de control DCTRL
de CAN

Realiza un tnico "Reset”

Senales de entrada analégicas en
MCTRL
Sélo visualizacion

Entrada regulador de velocidad
Consigna de par

Limite inferior de par

Limite superior de par

Limite del regulador de posicién

Velocidad para la activacién de la
limitacién de par

Debilitacién de campo

Integrador del regulador de
velocidad

Adaptacién P del regulador de
posicion
Sefales de entrada digitales en

MCTRL
Sélo visualizacion

Activar regulador de posicién

Control de velocidad o control de
par

Configurar parada rapida (QSP)

Cargar parte | del regulador de
velocidad

Consigna de sefial angular

1 revolucién = 65536 incremento
s

Sélo visualizacion

Limitacion del sentido de giro
para la consigna de velocidad

Compensacién de tiempo
muerto MCTRL TP2 (X6/DI2)

linc=ca. 60 pus

Fuente de senal MCTRL Touch
Probe

X7/X8

X6/DI2
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Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C0912 MCTRL TP2 0 Flanco MCTRL Touch-Probe TP2
Edge (en caso de Touch Probe a través

de entrada digital X6/DI2 (C0911
=1)

0 Flanco ascendente TP2
1 Flanco descendente TP2
2 Flanco ascendente y descendente TP2
3 Desconectado
C0935 L_REF1 speed 100 Velocidad de avance para el 133
homing
1 {1rpm} 16000
C0936 L_REF1Ti 1,0 Tiempo de deceleracién (T;) del ~ A[I33
homing
0,01 {0,01 s} 650,00
C1120 Sync mode 0 Fuente sefial Sync
i o OFF Apagado
pag
1 CAN Sync Conexién Sync a través de bus [Z1g
CAN
2 Terminal Sync Conexién Sync a través de borne
X6/DI1
C1121 Synccycle 2 Ciclo de sincronizacién Z1g
1 {1 ms} 13
C1122 Sync phase 0,460 Fase de sincronizacion L[ZIg
0,000 {0,001 ms} 6,500
C1123 Sync-Window 0,010 Ventana de sincronizacién (ASYpxw.|
e Sieltelegrama/sefial Sync
enviado por el master se
encuentra dentro de esta
“ventana de tiempo”, se
activa C3165 =1.
0,000 {0,001 ms} 6,500
C1190 MPTC mode 0 Sensor de temperatura de motor
KTY seleccién de caracteristica
0 Caracteristica para KTY 83-110
(estandar Lenze)
1 Configurable de forma especifica para
el usuario bajo C1191y C1192
2 Caracteristica para KTY 83-110y 2 x Esta seleccion esta disponible a
PTC150 (p.e. en motores MCS) través de la version de software
de sistema operativo 8.0. El
parametro no se transfiere
automaticamente en los
motores correspondientes con el
asistente de datos de motor al
GDC. jEs necesaria una
parametrizacién posterior!
C1191 Seleccion de la caracteristica de
temperatura para PTC
1 Char.:temp 25 0 {1°C} 255 Caracteristica KTY:
temperatura inferior T1
2 Char.:temp 150 Caracteristica KTY:

temperatura superior T2
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Cadigo
Nim Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
C1192
1 Char.: OHM 1000
{o}
2 Char.: OHM 2225
C2100 Time slice 13
C2102 Task switch 0
C2104 PLC autorun 0
{1}

C2106 Downl.protect 0

C2108 PLC run/stop 0

C2111 GDCId

C2113 PLC Prog
Name
C2115 T-Fkt Credit 0

C2116 CreditPinCode 0

C2117 Full Credit 0
C2118 ParWriteChan 0

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Eleccion
0 {10} 30000
6 {1 ms} 26
0 Ventana de tiempo
Ventana de tiempo + fin PLC_PRG
2 Ventana de tiempo + fin PLC_PRG + fin
System-Task
0 OFF
ON
0 inactive
active
2 reserved
0 no function
1 run
2 stop
3 reset
27012006132510 =

e Fecha (dia.mes.afio0): 27.01.2006
e Hora (hora:min.:seg.): 13:25:10

{1} 4294967295

Canal de datos de proceso
(CAN1..3_IN/CAN1..3_OUT)

Canal de datos de parametro 2

Lenze

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Seleccion de la caracteristica de
resistencia para PTC

Caracteristica KTY:
resistencia R1 con T1

Caracteristica KTY:
resistencia R2 con T2

Parte de tiempo tarea ciclica

Conmutacioén:
System-Task > cycl. Task (PLC)

sin conmutacion

Inicio automatico del programa
PLC después de conectar la red

Proteccidon de escritura del
programa PLC

Control programa PLC

Fecha de elaboracién del
programa PLC
Sélo visualizaciéon

Nombre del programa PLC
Sélo visualizacién

Numero de unidades de
tecnologia

Cédigo para unidades de
tecnologia en caso de servicio
(consultar a Lenze)

Codificacion de servicio

Objeto CAN para L_ParRead y
L _ParWrite
(byComChannel = 10)
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2120 AIF: Control 0
0 {1} 255
0 Sin orden

Leer c6digos XCAN + reinicializacion
Leer codigos XCAN

10 Leer XCAN C2356/1 ... 4
11 Leer XCAN C2357

12 Leer XCAN C2375

13 Leer XCAN C2376 ... C2378
14 Leer XCAN C2382

255 no asignado
C2121 AIF: State

1 {1} 255

Bit0 Tiempo de monitorizacién XCAN1_IN
Bit 1 Tiempo de monitorizacién XCAN2_IN
Bit2 Tiempo de monitorizacién XCAN3_IN

Bit3 XCAN Bus-Off

Bit4 XCAN Operational
Bit5 XCAN Pre-Operational
Bit 6 Advertencia XCAN

Bit7 Asignada internamente
C2130 FileName Nombre simbélico de los datos
AddDa
C2131 Type AddData Especificaciones de los datos
C2132 VersionAdd Version de los datos
Data
C2133 TimeStamp Sello de tiempo de los datos
C2350 XCAN address 1
1 {1}
C2351 XCAN 0
baudrate
0 500 kBit/s
1 250 kBit/s
2 125 kBit/s
3 50 kBit/s
4 1000 kBit/s
C2352 XCAN mst 0
0 Slave
Master

308 Lenze

63

IMPORTANTE

AIF-CAN: palabra de control

Interpretacién binaria devuelve
estados bit

Nota: EI MSB (bit 7) de la palabra
de control cambia de estado
automaticamente con cada
acceso al cédigo. jEsto se ha de
tener en cuenta al interpretar los
datos!

AIF-CAN: Estado

e Para informacién detallada
ver descripcion del médulo de
bus de campo
correspondiente.

Sélo visualizacion

Interpretacién binaria devuelve
estados bit.

Informacién sobre los datos
adicionales que fueron
transferidos junto con el
programa de aplicacion.
Soélo visualizacién

Direccion de nodo XCAN
XCAN = Systembus (CAN) en AIF

Velocidad de transmision XCAN
® jLos cambios se activan tras el
reset node!

Configurar funcionamiento
master XCAN.
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Cadigo
Nuam. Denomina-
cion
C2353

1 XCAN addr sel
2 XCAN addr sel
3 XCAN addr sel

C2354

XCAN addr.
XCAN addr.
XCAN addr.
XCAN addr.
XCAN addr.
XCAN addr.

o 1~ W N R

C2355

XCAN Id
XCAN Id
XCAN Id
XCAN Id
XCAN Id
XCAN Id

o U1~ W N R

C2356

1 XCAN times

2 XCAN times
3 XCAN times
4 XCAN times

5 XCAN times

EDBCSXM064 ES 9.0

Lenze/
{Appl.}

o o

129

257
258
385
386

o O o o

Posibilidades de configuracion

Eleccion
Direccién de nodo CAN (C2350)
Direccién de nodo CAN (C2350)
Direccién de nodo CAN (C2350)

0 C2350 (auto)

1 C2354 (man.)

1 {1}

1 {1}

0 {1 ms}

Lenze

512

2047

65000

Anexo
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Fuente para direcciones de nodo
de Systembus de
XCAN_IN/XCAN_OUT

Direcciéon XCAN1_IN/OUT
Direcciéon XCAN2_IN/OUT
Direcciéon XCAN3_IN/OUT

Determinado automaticamente
por C2350

Determinado por C2354

Direcciones de nodo alternativas
para
XCAN_IN/XCAN_OUT

Direccién 2 XCAN1_IN
Direccién 2 XCAN1_OUT
Direccién 2 XCAN2_IN
Direccién 2 XCAN2_OUT
Direccién 2 XCAN3_IN
Direccién 2 XCAN3_OUT

Identificador para
XCAN_IN/XCAN_OUT
Sélo visualizacién

Identificador XCAN1_IN
Identificador XCAN1_OUT
Identificador XCAN2_IN
Identificador XCAN2_OUT
Identificador XCAN3_IN
Identificador XCAN3_OUT

Configuraciones de tiempo para
XCAN

Tiempo boot-up XCAN:
Tiempo de retardo tras la

conexioén a red para la
inicializacién a través del master.

Tiempos de ciclo XCAN1...3_OUT:

Factor sobre el tiempo task para
enviar un objeto de datos de
proceso.

0 = envio controlado por evento

Tiempo de retardo XCAN:

Al alcanzar el estado NMT
Operational (tras
Pre-Operational) se inicia el
tiempo de retardo "CANdelay”.
Una vez transcurrido el tiempo
de retardo los PDOs XCAN2_OUT
y XCAN3_OUT se envian por
primera vez.

=
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}

C2357 Tiempo de monitorizacién para
objetos de entrada de datos de
proceso XCAN

1 CEmonittime 3000 1 {1 ms} 65000 Tiempo de monitorizacién
XCAN1_IN

2 CEmonittime 3000 Tiempo de monitorizacién
XCAN2_IN

3 CEmonittime 3000 Tiempo de monitorizacién
XCAN3_IN

4 CE monittime 3000 Bus-Off

5 CEmonittime 3000 Tiempo de monitorizacién AIF
(solo configurable si C2357/6 =
0)

6 CE monittime 0 Tiempo de monitorizacién Sync
(sdlo configurable si C2357/5 =
0)

C2359 AIF HW Set. 0
0 {1} 65535

C2367 SyncRxID 128 XCAN identificador de recepcién

de telegrama Sync
1 {1} 2047
C2368 SyncTxID 128 XCAN identificador de envio de
telegrama Sync
1 {1} 2047
C2373 Contador Sync
1 SyncRateIN 1 1 {1} 240 XCANL_IN
2 SyncRate IN 1 XCAN2_IN
3 SyncRate IN 1 XCAN3_IN
C2374 Contador Sync
1 SyncRate OUT 1 1 {1} 240 XCAN1_ouT
2 Sync Rate OUT 1 XCAN2_OuUT
3 SyncRate OUT 1 XCAN3_OUT
C2375 Modo TX para XCANx_OUT
1 XCAN 0 Respuesta a Sync XCAN1_OUT
Tx-Mode
2 XCAN 0 Respuesta a Sync XCAN2_OuUT
Tx-Mode
3 XCAN 0 Respuesta a Sync XCAN3_OUT
Tx-Mode
0 Respuesta a Sync
1 Sin respuesta a Sync
2 Suceso
3 Suceso, ciclo C2356 superpuesto
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2376 Mascara XCAN1_OUT
1 XCAN1 Mask FFFF 0000 {hex} FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 1
2 XCAN1 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 2
3 XCAN1 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 3
4 XCAN1 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 4
C2377 Mascara XCAN2_OUT
1 XCAN2 Mask FFFF 0000 {hex} FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 1
2 XCAN2 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 2
3 XCAN2 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 3
4 XCAN2 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 4
C2378 Mascara XCAN3_OUT
1 XCAN3 Mask FFFF 0000 {hex} FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 1
2 XCAN3 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 2
3 XCAN3 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 3
4 XCAN3 Mask FFFF Mascara para palabra de salida
de datos de proceso 4
C2382 Configuracién de la

monitorizacién XCAN
(no se han recibido telegramas)

1 XCAN Conf. CE 0 Apagado XCAN1_IN
2 XCAN Conf. CE 0 Apagado XCAN2_IN
3 XCAN Conf. CE 0 Apagado XCAN3_IN
4 XCAN Conf. CE 0 Apagado Bus-Off
5 XCAN Conf. CE 0 Apagado Life Guarding Event
6 XCAN Conf. CE 0 Apagado Reaccidn recepcién Sync
0 Apagado
Inhibicién de convertidor (CINH)
2 Paro rapido (QSP)
C2450 CANa address 1 Direccién de nodo para interface E1[Z03
CAN-Bus X14 (CAN-AUX) oy
1 {1} 63 Este codigo estd inactivo cuando

el interruptor DIP2... 7y el
interruptor 1 estan en "ON”.
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion
Nim Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2451 CANa 0
baudrate
0 500 kBit/s
1 250 kBit/s
2 125 kBit/s
3 50 kBit/s
4 1000 kBit/s
C2452 CANa mst 0
0 Slave
Master
C2453
1 CANa addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C2450)
2 CANa addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C2450)
3 CANa addr sel 0 Direccién de nodo CAN (C2450)
0 (2450 (auto)
1 C2454 (man.)
C2454
1 CANa addr. 129 1 {1}
2 CANa addr. 1
3 CANa addr. 257
4 CANa addr. 258
5 CANa addr. 385
6 CANa addr. 386
C2455
1 CANald 1 {1}
2 CANald
3 CANald
4 CANald
5 CANald
6 CANald

312

Lenze

512

2047

IMPORTANTE

Tiempo de transmision para o3
interface de bus CAN X14
(CAN-AUX)

Configuracién master/esclavo 3207
para interface CAN-Bus X14
(CAN-AUX)

Fuente para direcciones de nodo
Systembus de
CANaux_IN/CANaux_OUT
(interface CAN-Bus X14)

Direccion CANaux1_IN/OUT
Direccion CANaux2_IN/OUT
Direccion CANaux3_IN/OUT

Determinado automaticamente
por C2450

Determinado por C2454

Direcciones alternativas para
CANaux_IN/CANaux_OUT
(interface bus CAN X14)

Direccion 2 CANaux1_IN
Direccién 2 CANaux1_OUT
Direccion 2 CANaux2_IN
Direccién 2 CANaux2_OUT
Direccion 2 CANaux3_IN
Direccién 2 CANaux3_OUT

Identificador para Lo
CANaux_IN/CANaux_OUT

(interface CAN-Bus X14)

Sélo visualizacion

Identificador CANaux1_IN
Identificador CANaux1_OUT
Identificador CANaux2_IN
Identificador CANaux2_OUT
Identificador CANaux3_IN
Identificador CANaux3_OUT

EDBCSXMO064 ES 9.0



Cadigo
Nuam. Denomina-
cion
C2456

1 CANatimes
2 CANatimes

3 CANatimes

4 CANa times

C2457

1 CE monittime

2 CE monit time

3 CE monit time
C2458 Reset node

C2459 CANa state

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
3000 O {1 ms}
0
0
20
3000 1 {1 ms}
3000
3000
0
0 No hay funcién
CAN-AUX reset
0 Operacional
1 Pre-operacional
2 Warning
3 Bus Off

Lenze

65000

65000

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Configuraciones de tiempo
CANpara interface de bus CAN
X14 (CAN-AUX)

Tiempo boot-up CAN-AUX

Tiempos de ciclo
CANaux2_OUT/CANaux3_OUT:
Factor del tiempo de tarea para
enviar un telegrama de datos de
proceso.

0 = envio controlado por suceso

Tiempo de retardo CAN-AUX:

Al alcanzar el estado NMT
operacional (tras
pre-operacional) inicia el tiempo
de retardo "CANdelay”. Una vez
transcurrido el tiempo de retardo
se envian por primera vez los
PDOs CANaux2_OUTy
CANaux3_OUT.

Tiempo de monitorizacién para
CANaux1...3_IN (interface
CAN-Bus X14)

CE11 tiempo de monitorizacion

L2072

CE12 tiempo de monitorizacion
CE13 tiempo de monitorizacién

Ejecutar Reset-Node
(interface CAN-Bus X14)

LI[208

Eastado del bus CAN (interface
de bus CAN X14)
Sélo visualizaciéon

LI
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Anexo
Tabla de codigos

=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2460 Contador de telegramas L1y

CANaux_IN/CANaux_OUT
(interface CAN-Bus X14), nimero
de telegramas

Sélo visualizacién

1 CANa 0 {1} 65535 Todos los telegramas enviados
Messages
2 CANa Cuando llega a un valor > 65535 el contador Todos los telegramas recibidos
Messages empieza nuevamente de 0
3 CANa Enviados en CANaux1_OUT
Messages
4 CANa Enviados en CANaux2_OUT
Messages
5 CANa Enviados en CANaux3_OUT
Messages
6 CANa Enviados por el canal de datos de
Messages parametro 1
7 CANa Enviados por el canal de datos de
Messages parametro 2
8 CANa Recibidos de CANaux1_IN
Messages
9 CANa Recibidos de CANaux2_IN
Messages
10 CANa Recibidos de CANaux3_IN
Messages
11 CANa Recibidos por el canal de datos
Messages de parametro 1
12 CANa Recibidos por el canal de datos
Messages de parametro 2
C2461 Carga detectada L2149

CANaux_IN/CANaux_OUT
(interface CAN-Bus X14)

Sélo visualizacién

El funcionamiento sin problemas
esta garantizado, si la carga total
de bus de todos los participantes
conectados es <80 % ist.

1 Load IN/OUT 0 {1 %} 100 Todos los telegramas enviados
2 Load IN/OUT Todos los telegramas recibidos
3 Load IN/OUT Enviados en CANaux1_OUT
4 Load IN/OUT Enviados en CANaux2_OUT
5 Load IN/OUT Enviados en CANaux3_OUT
6 Load IN/OUT Enviados por el canal de datos de
parametro 1
7 Load IN/OUT Enviados por el canal de datos de
parametro 2
8 Load IN/OUT Recibidos de CANaux1_IN
9 Load IN/OUT Recibidos de CANaux2_IN
10 Load IN/OUT Recibidos de CANaux3_IN
11 Load IN/OUT Recibidos por el canal de datos
de parametro 1
12 Load IN/OUT Recibidos por el canal de datos

de parametro 2
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Cadigo

C2466

C2467

C2468

C2469

C2470

C2481

C2482

C2483

C2484

Posibilidades de configuracion

Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
Sync Response 1
SyncRx ID 128
Sync Tx ID 128
Sync Tx Time 0
ParWrite 0
MONIT CE11 3
MONIT CE12 3
MONIT CE13 3
MONIT CE14 3

EDBCSXM064 ES 9.0

Elecciéon

iy

Sin respuesta
Respuesta

{1}

{1}

{1 ms}

Canal de datos de proceso

256

256

65000

Canal de datos de parametro 2 Chan.

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

TRIP
Advertencia
Apagado

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Reaccion Sync CAN-AUX para
interface de bus CAN X14

ID de recepcion CAN-AUX para
interface CAN-Bus X14

ID de envio CAN-AUX Sync para
interface CAN-Bus X14

Ciclo de envio Sync CAN-AUX
para interface CAN-Bus X14

Un telegrama Sync con el
identificador configurado en
C2468 es enviado con el tiempo
de ciclo configurado.

0 = desconectado

Objeto CANaux para L_ParRead y
L_ParWrite
(byComChannel = 11)

CANaux1...3_IN/CANaux1..3_O
uTt

Configuracién monitorizacién
Error CANaux1_IN
”CommErrCANauxIN1” (CE11)

Configuracién monitorizacién
Error CANaux2_IN
"CommErrCANauxIN2” (CE12)

Configuracién monitorizacién
Error CANaux3_IN
"CommErrCANauxIN3” (CE13)

Configuracién monitorizacién
"Systembus (CAN-AUX) off” en el
interface de bus CAN X14
"BusOffState” (CE14)

il

LI

LIz

L[209

ueEa

LZZ3

LZZ3

LZ23
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11 Anexo
Tabla de codigos
Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C2485 MONIT CE15 3 Configuracién funcién Gateway [O[223
0 TRIP
2 Advertencia
3 Apagado
C2491 Palabras de entrada de datos de
proceso (hexadecimal) para
interface de bus CAN X14
El valor hexadecimal esta
codificado en bits.
Sélo visualizacion
1 CANa IN bits 0 {1 hex} FFFF CANaux1_IN (Bit 0 ... 15)
2 CANa IN bits CANaux1_IN (Bit 16 ... 31)
3 CANa IN bits CANaux2_IN (Bit 0 ... 15)
4 CANa IN bits CANaux2_IN (Bit 16 ... 31)
5 CANa IN bits CANaux3_IN (Bit0 ... 15)
6 CANa IN bits CANaux3_IN (Bit 16 ... 31)
C2492 Palabras de entrada de datos de
proceso (decimal) para interface
de bus CAN X14
100,00 % = 16384
Sélo visualizacion
1 CANalIN -199,99 {0,01 %} 199,99 CANaux1_IN palabra 1
words
2 CANalIN CANaux1_IN palabra 2
words
3 CANalIN CANaux1_IN palabra 3
words
4 CANalIN CANaux2_IN palabra 1
words
5 CANaIN CANaux2_IN palabra 2
words
6 CANaIN CANaux2_IN palabra 3
words
7 CANalIN CANaux2_IN palabra 4
words
8 CANalIN CANaux3_IN palabra 1
words
9 CANalIN CANaux3_IN palabra 2
words
10 CANalIN CANaux3_IN palabra 3
words
11 CANalIN CANaux3_IN palabra 4
words
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Cadigo

C2493

10
11

C2500

C2501

C3000

C3001

Denomina-
cion

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

CANa OUT
words

MotDirlnv

EncDirlnv

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
-199,99 {0,01 %} 199,99
0 {1} 65535
0 {1} 65535
0
0 Posicién de montaje del motor no
invertida
1 Posicién de montaje del motor
invertida
0
0 Normal (direccién de giro CW)

Inversa (direccion de giro CCW)

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Palabras de salida de datos de
proceso (decimal) para interface
de bus CAN X14

100,00 % = 16384

Soélo visualizacién

CANaux1l OUT palabra 1
CANaux1_OUT palabra 2
CANaux1_OUT palabra 3
CANaux2_OUT palabra 1
CANaux2_OUT palabra 2
CANaux2_OUT palabra 3
CANaux2_OUT palabra 4
CANaux3_OUT palabra 1
CANaux3_OUT palabra 2
CANaux3_OUT palabra 3

CANaux3_OUT palabra 4

Marcador PLC1 ... 255
Marcador PLC 256 ... 512

Posicién de montaje del motor

Posiciéon de montaje del encoder

Direccién de giro respecto a la
del motor

=

LIy

L[Ioq
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Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C3002 NoChange 0 Resolver como encoder de [ [T073
OfPos valores absolutos
0 ChangeOfPos Tras "Conexién/desconexion a
red” es necesario realizar un
homing.

La posicién actual se inicializa
con el valor ”0”.

1 NoChangeOfPos El valor de posicién actual es
inicializado con el valor de
posicion en "Red desconectada”
y se sigue utilizando con "Red
conectada”.

No es necesario realizar un
homing.

Nota: La desviacion del sistema
de realimentacion al desconectar
la red debera ser menor a +0,5
revoluciones.

C3008 HomeMIim 10,0 Limite de par para el modo de 12
homing C3010=16 017 (AR Y|
(100,00 % = par max. de C0057)
0,00 {0,01 %} 100,00
C3009 TimeHome 100 Duracién de deteccién del tope (1 [T42
Mlim mecanico para modo de Iz
homing C3010=16 017
0 {1 ms} 65535

318 l-enze EDBCSXMO064 ES 9.0



Cadigo
Nuam. Denomina-
cion
C3010 HomingMode

C3011 Home offset

C3012 Measure offs.

C3020 ManlJog

C3021 ACC-RFG

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
8
0 > Rn_MP
1 <_Rn_MP
2 > Lp_<_Rn_MP
3 <_Ln_> Rn_MP
4 >_Rp_<_Rn_MP
5 <_Rp_>_Rn_MP
6 > Rn_> TP
7 < Rn_<_TP
8 > TP
9 < TP
10 > Lp <_TP
11 < Ln > TP
12 > Lp_<_MP
13 < Ln_> MP
14 >_MP
15 <_MP
16 > MLim
17 <_MLim
99 Definir homing
0
-2140000000 {Linc}
0
-2140000000 {Linc}
25,0
-0,00 {0,01 %}
1,0
0,000 {1s}

Lenze

2140000000

2140000000

100,00

999,000

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Modo de homing =2
(REL ]

EE

Simbolos de la seleccion:

e >: movimiento en direccién
positiva

e <:movimiento en direccién
negativa

e Lp:final de carreraen
direccion positiva

e Ln:final de carrera en
direccién negativa

e Rp: flanco positivo del
interruptor de homing

® Rn:flanco negativo del
interruptor de homing

e MP: impulso/ posicién cero
del encoder de posicién una
vez por cada revolucion del
motor)

e TP:sefial Touch-Probe

e MIim: tope mecanico (limite
de par)

Comentarios:

e Sise utilizan los modos de
homing0 ... 5 se ha de
configurar C0540 = 2.

e Eltope mecanico esta
definido como superacién del
limite de par C3008 para la
duracién C3009.

® Laejecucion de la ultima
accién realizada, genera un
homing (p.ej. en caso de "MP”
del impulso cero), incluso si el
accionamiento sigue en
marcha después.

e En todos los modos sin final
de carrera ("Lp” / "Ln") no es
posible abandonar el final de
carrera si en C3175 se ha
configurado la reaccion ante
errores.

Offset entre la posicion de
homingy la de parada

LIz4

Offset para desplazamiento de la [1[T44
posicién cero respecto a la de
parada

Velocidad de marcha manualen (J[I54
% de C0011 (velocidad maxima)
Tiempo de arranque: Q154
En este tiempo se alcanza la
velocidad de marcha manual
(C3020).
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Anexo

Tabla de codigos

Cadigo

Denomina-
cion

C3022 DCC-RFG

C3030 FolloErrWarn

C3031 FolloErrFail

C3032 FollErrlreac

C3033 FollErr2reac

C3034 FollowErrDisp

C3037 VelModeErr

C3038 VelModeErr
Reac

C3150 Stateword

320

Posibilidades de configuracion

Lenze/ Elecciéon
{Appl.}
1,0
0,000 {1s}
400000
0 {linc}
800000
0 {linc}
2
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
4
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
0
-2147483647 {1 units}
25,0
0,00 {0,01 %}
3
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
0
0 {1 units}

Lenze

999,000

2140000000

2140000000

2147483647

100,00

65535

IMPORTANTE

Temporizacion:

En este tiempo la velocidad de
marcha manual (C3020) se
reduce a cero.

LI

Limite de error de seguimiento
de fase para activar una
advertencia

LI

Limite de error de seguimiento
de fase para activar un FAIL-QSP
(se ejecuta la parada rapida
(QsP)).

Primera reaccion al alcanzar el
limite de error de seguimiento de
fase

Segunda reaccién al alcanzar el
limite de error de seguimiento de
fase

LIy

Error de seguimiento de fase
Soélo visualizacién

LIy

Divergencia de velocidad para
activar la reaccion a error de
velocidad (C3038)

Reaccion al error de velocidad en
el "Velocity Mode” (C5000 = 2)

Palabra de estado
Sélo visualizacion

wrA
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Tabla de codigos

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Nim Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
(3151 Palabra de estado (por bits)
Sélo visualizacion
0 {1 Bit} 1
1 StateBit Bit 0 Toggle Bit
2 StateBit Bit 1 Funciép'especiﬁca del modo de
operacion
3 StateBit 0 Bit 2 Funciél.'l’especifica del modo de
operacion
4 StateBit 0 Bit 3 Funciép’especiﬁca del modo de
operacion
5 StateBit 0 Bit 4 Funciél.'l’especifica del modo de
operacion
6 StateBit 0 Bit 5 Interruptor final de hardware positivo
7 StateBit 0 Bit 6 Interruptor final de hardware negativo
8 StateBit 0 Bit 7 reservado
9 StateBit 0 Bit 8 Informacién de estado 0
10 StateBit 0 Bit 9 Informacién de estado 1
11 StateBit 0 Bit10  Informacién de estado 2
12 StateBit 0 Bit11  Informacién de estado 3
13 StateBit 0 Bit12  Advertencia
14 StateBit 0 Bit13  Posicion real OK
15 StateBit 0 Bit14  FailToAckn
(rearmar el mensaje de averia)
16 StateBit Bit15  Convertidor listo para funcionar
C3152 Controlword 0 Palabra de control
Sélo visualizacion
0 {1 units} 65535
3153 Palabra de control (por bits)
Sélo visualizacion
0 {1 Bit} 1
1 ControlBit 0 Bit0o Toggle-Bit
2 ControlBit 0 Bit1 No asignado
3 ControlBit 0 Bit2 BrakeRelay
4 ControlBit 0 Bit3 Paro rapido (QSP)
5 ControlBit 0 Bit4 Seleccion de datos de monitorizacién
6 ControlBit 0 Bit 5 Seleccion de datos de monitorizacion
7 ControlBit 0 Bit 6 Seleccién de datos de monitorizacion
8 ControlBit 0 Bit7 Habilitacion del convertidor
9 ControlBit 0 Bit8 Inhibicién del funcionamiento
10 ControlBit 0 Bit9 Inhibicién del convertidor (CINH)
11 ControlBit 0 Bit 10  Definir mensaje de averia (TRIP-SET)
12 ControlBit 0 Bit 11  Resetear mensaje de fallo
(TRIP-RESET)
13 ControlBit 0 Bit 12 Funciép'especiﬁca del modo de
operacion
14 ControlBit 0 Bit13 Funciép’especiﬁca del modo de
operacion
15 ControlBit 0 Bitl4  Noasignado
16 ControlBit Bit15 Reservado

EDBCSXM064 ES 9.0

Lenze

=

wriIz3

LrIzg

wrIzg
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Tabla de codigos

I=

Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C3160 ToggleErrReac 3 Reaccién ante error Toggle Bit 123
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-OSP
C3161 ToggleErLimit 4 Limite de contador de errores mITz3
Toggle Bit
0 {1 units} 65535
C3162 ToggleBitFail 0 Contador de errores Toggle Bit
Sélo visualizacién
0 {1 units} 65535
C3165 Syncinside 0 Sincronizacién de CAN dentrode [L[ZI7
Win la ventana
Soélo visualizacién
0 {1 Bit} 1
C3170 NoHoming 3 Reaccién si no se conoce ningln
Reac homing.
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
C3175 HW EndReac 4 Reaccién cuando estd activado el [H[T6]
final de carrera de hardware.
0 TRIP
1 Mensaje
2 Advertencia
3 Apagado
4 FAIL-QSP
C3180 MonitorData 0 Seleccion de datos de monitor I3
Sélo visualizacién
0 {1 units} 7
C3181 MonitorData 0 Seleccién de datos de mIrz3
monitorizacion
0 Libre
MCTRL_nPos_a Posicion real 16 bits relativo a
una revolucién (posicion del
rotor)
2 DINT_TO_INT Error de seguimiento de fase
(MCTRL_dnPosSet_p) $215
MCTRL_nNAct_a Velocidad actual (Npmay = 214)
4 MCTRL_nMAct_a Par actual (M5 = 214)
MCTRL_nlAct_a Corriente de motor actual
(Imax = 214)
6 MCTRL_nDCVolt_a Voltaje actual del bus DC
(214 A 1000 V)
7 PosLatchDiff Diferencia entre posicién real y
posicién en caso de Touch Probe
(C6000)
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Cadigo

C3200

C3201

C3210
C3211

C3420

C3421

C3422

C3430

C4000

Posibilidades de configuracion

Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
Act.Fault 0
FailReaction 0
Failnumber 0
Failnumber 0
Oold

M_Pilot_ 1
Contr

M_Operate_T 10
H

PilotConMGai 1,0
n

NPilotControl 1
GlobalReset 0

EDBCSXM064 ES 9.0

Elecciéon

Todos los mensajes de fallo
(TRIP, FAIL-QSP, advertencia, mensaje)

0
1
2
3

4

TRIP
Mensaje
Advertencia
FAIL-QSP

no asignado

Todos los mensajes de fallo
(TRIP, FAIL-QSP, advertencia, mensaje)

Todos los mensajes de fallo
(TRIP, FAIL-QSP, advertencia, mensaje)

0

1,00

Apagado
Encendido

{1 units}

{0,01
units}

Apagado
Encendido

Apagado
Encendido

Lenze

16384

100,00

Anexo 11l
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Averia actual 1262
Sélo visualizacion

Reaccion de averia
Sélo visualizacion

Numero de averia actual (B8] pIy,
Sélo visualizacién

Numero de averia anterior (88 ] p1y.|
Sélo visualizacion

Control previo del par

Umbral de reaccion del par

Amplificacién del control previo
del par

Control previo de la velocidad

Reset global del PRG
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Cadigo
Num. Denomina- Lenze/
cion {Appl.}
C4010 Ctrl_Interf 0
0
1
2
3
4
C4011 0
0
1
C4018 MmaxVal 100,0
0,01
C4020 Légica de 1
freno 0

324

Elecciéon

Posibilidades de configuracion

CANL1 (PDOL1 con Sync)

Sin funcién
AIF X1 (PDO1, controlado por sync)

C4040 (control a través de codigos)

Sin funcion

Entrada X6/DI1 =parada rapida (QSP)

Entrada X6/DI1 = fuente Sync

{0,01 %} 100,00
Légica de freno desactivada
Légica de freno activada

Palabra de control de aplicacién para el
control de los frenos

Lenze

IMPORTANTE

Seleccion del interface de control

La palabra de control se espera a
través del PDO CAN1_IN. El
control se realiza a través del
interface CAN X4 (MotionBus). La
informacién de control y de
estado se recibe o envia a través
de CAN1_IN (PDO1).

([
(L[58
L3

El control a través del interface
de automatizacion (AIF) X1 sélo
es posible en relacién con el
médulo de comunicacion
EtherCAT EMF2192IB.

(a partir del software de
aplicacién V3.0)

El control se realiza a través de
cédigos. La palabra de control
"Ctrl1” se predetermina a través
del cédigo C4040. A través del
programa de diagnésticoy
parametrizacién Global Drive
Control (GDC) es posible
modificar, por ejemplo, los bits
de control individualmente para
simular el control superior
cuando se desea realizar
pruebas.

Configuracién de las entradas
digitales

(a partir del software de
aplicacién V3.0)

LI

Configuracién si se controla a
través del interface CAN X4
(MotionBus).

e Configuracién C4010 =0

Configuracién si se controla a
través del interface AIF X1 (sélo
con EtherCAT).

e Configuraciéon C4010 = 2
Limite para par max.

® 100 % = par max. de C0057
e Las modificaciones son

efectivas en el "Interpolated
Position Mode”.

LI

Lo

Activar légica de freno

El relé del freno se activa con el
bit de control 2 = 0 (FALSE)

EDBCSXMO064 ES 9.0



Cadigo

Denomina-

cion

C4040 Palabrade
control Ctrl1

Nuam.

C4264 CanSync_Dev

C5000 OpMode

C5001 Mode_Op_Dis

C6000 LatchPosition

EDBCSXM064 ES 9.0

Posibilidades de configuracion

Lenze/
{Appl.}
0

Elecciéon

0 {1 bit} 1

Bit0o Toggle

Bit1 Reservado
ECS Motion <V1.x: desactivar
monitorizacion de final de carrera de
hardware (Release Limit Switch)

Bit2 Brake-direct

Bit3 Quickstop (QSP)

Bit4 Seleccion de datos de monitorizacion
LSB

Bit5 Seleccion de datos de monitorizacion

Bit 6 Seleccion de datos de monitorizacion
MSB

Bit7 Habilitacion del convertidor

Bit8 Reservado

Bit9 Inhibicién del convertidor (CINH)

Bit 10  TRIP-SET

Bit11  TRIP-Reset

Bit12  Operation mode specific (1)

Bitl3  Operation mode specific (2)

Bitl4  Operation mode specific (3)

Bit 15 Reservado

-32767 {1} 32767
Velocity Mode
Modo Homing
Interpolated Position Mode

128 Manual Jog
Velocity Mode
Modo Homing
Interpolated Position Mode

128 Manual Jog

-2147483647 {Llinc} -2147483647

Lenze

Anexo
Tabla de codigos

IMPORTANTE

Palabra de control Ctrl1 si
C4010=3

Aqui puede desplazarse también

un accionamiento sin mando
superior (p. ej. con GDC).

Véase modos de funcionamiento

(Bit 12 = LSB, Bit 14 = MSB):
”IP-Mode” (12 [I50)
"Homing Mode” (LA [IT53)
"Manual Jog” (&2 [I54)
"Velocity Mode” (E2 [I58)

Desviacion de la sincronizacién

del programa de regulacion

También es de aplicacién para la

sincronizacion a través de la
entrada digital X6/DI1.
Sélo visualizacion

Seleccién del modo de operacién

Modo de operacion
Sélo visualizacién

Posicion durante Touch Probe

LIsg
=4

D

Lz

LI
LIsa
LI
LI

LIsg
L3
LI
LI
L2
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Cadigo Posibilidades de configuracion IMPORTANTE
Num. Denomina- Lenze/ Elecciéon
cion {Appl.}
C6001 PoslLatchAct 0 Activacion: 123

En caso de Touch Probe
(X6/DI2 = HIGH) la posicién real
se guarda en C6000.

0 Inactivo
1 Esperar al flanco ascendente
2 Esperar al flanco descendente
3 Esperar al flanco ascendente o
descendente
C6002 TPReceived 0 Touch Probe (TP) detectado
Sélo visualizacion
0 Ningun TP detectado
1 TP con flanco ascendente detectado
2 TP con flanco descendente detectado
3 TP flanco ascendente o descendente
detectado
C7901 Customer_ 0 Denominacién de la versién para
Vers el cliente
e Ajustable por el cliente.
0 {1} 99999
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Anexo 11l

Vista general de los accesorios

11.2 Vista general de los accesorios

Los accesorios no van incluidos con el convertidor. Los equipos basicos Lenze y los
accesorios han sido compatibilizados cuidadosamente. Con el equipo basico y los
accesorios se dispone de todos los componentes para un sistema de accionamiento
completo. La eleccién de los componentes ha de realizarse de acuerdo con la aplicacién
correspondiente.

11.2.1 Kits de conectores enchufables
Para permitir una adquisicion flexible es posible adquirir kits de conectores enchufables
como unidad independiente para los mddulos de alimentacion, condensador y de eje ECS:
» ECSZEOOOXOB (kit de conectores enchufables para médulos de alimentacion ECS)
» ECSZKOOOXOB (kit de conectores enchufables para médulos de condensador ECS)
» ECSZAOO0OXOB (kit de conectores enchufables para médulos de eje ECS)

11.2.2 Sujecion de malla
La sujeciéon de malla ECSZS000X0B001 contiene componentes para la sujecion rapida y
segura de las mallas de cables. Incluye:
» Chapa de malla para cable de motor
» Abrazadera para la colocacion de la malla en el cable de motor
» Abrazadera para la colocacion de la malla en los cables de control
>

Abrazadera para la colocacion de la malla en el cable de la monitorizacién del motor

11.2.3 Médulos de alimentacion

Para generar el voltaje de bus DC ara los médulos de eje:

» ECSxEO012
» ECSxE020
» ECSxE040
x  Formato/técnica de montaje: E = montaje estandar
C = técnica Cold Plate
D = técnica de perforacién
11.2.4 Médulos condensador

Como apoyo para voltaje del bus DC para el sistema de accionamiento:
» ECSxK001
» ECSxK002

X Formato de construccién/técnica  E = montaje estandar
de montaje: C = técnica Cold-Plate

D = técnica de perforacion

EDBCSXM064 ES 9.0 l-enze 327



11 Anexo
Vista general de los accesorios
11.2.5 Componentes para la operacion y la comunicacion

Médulos de operacion y comunicacion

Médulo de operacion/comunicacién Tipo/referencia Posibilidad de utilizarlo con
ECSXE ECSxS/P/M/A
Keypad XT EMZ9371BC v v
Terminal manual (keypad XT con Handheld) E82ZBBXC v v
LECOM-A (RS232) EMF21021B-V004 v v
LECOM-B (RS485) EMF21021B-V002 v v
LECOM-A/B (RS232/485) EMF21021B-V001 4 v
LECOM-LI (fibra éptica) EMF21021B-V003 v v
LON EMF21411B - v
INTERBUS EMF2113IB - v
PROFIBUS-DP EMF2133IB - v
CANopen/DeviceNet EMF2178IB, EMF2179IB - v
EtherCAT EMF2192IB 4 v

Componentes del Systembus

Adaptador PC-Systembus Tipo/numero de pedido
Alimentacion de voltaje a través de conector DIN EMF2173IB
Alimentacion de voltaje a través de conector PS2 EMF2173IB-V002
Alimentacion de voltaje a través de conector PS2 EMF21731B-V003
(desacoplamiento galvanico con el bus CAN)

Adaptador USB-Systembus EMF2177IB

Componentes para el acoplamiento de frecuencia master

Distribuidores/cables de frecuencia master Tipo/ntiimero de referencia
Distribuidor de frecuencia master EMF2132IB

Cable master de frecuencia master EYD0017AxxxxW01W01 1)
Cable esclavo de frecuencia master EYD0017AxxxxW01W01 1)
1) "xxxx” = Longitud de cable en decimetros (ejemplo: "xxxx” = "0015” — longitud = 15 dm)
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11.2.6 Resistencias de frenado

Anexo
Vista general de los accesorios

il

Resistencias de frenado externas con capacidad de impulso disefiada especialmente para
la variante Cold Plate en ejecucion IP50:

» ERBMO39R120W (39 Q, 0,12 kW)
» ERBMO20R150W (20 ©, 0,15 kW)

Resistencias de frenado externas con mayor pérdida de potencia en ejecucién 1P20

(proteccion contra el contacto segin NEMA 250 tipo 1):

» ERBDO47R01K2 (47 Q, 1,2 kW)
» ERBDO022R03KO (22 ©, 3,0 kW)

Resistencias de frenado externa con mayor pérdida de potencia en ejecucion IP65
(NEMA 250 tipo 4x):

» ERBSO39R01K6 (39 Q, 1,6 kW)
» ERBSO20R03K2 (20 Q, 3,2 kW)

Asignacion de resistencias de frenado externas

Resistencia de
frenado

ERBMO82R100W
ERBMO39R120W
ERBMO20R150W
ERBDO82R600W
ERBD047R01K2
ERBD022R03K0
ERBSO82R780W
ERBSO039R01K6
ERBS020R03K2

Pp Potencia permanente

11.2.7 Fusibles de red

Estos no estan incluidos en el alcance del suministro. Utilice fusibles comerciales.

Q

82
39
20
82
47
22
82
39
20

Pp
[kw]

0,10
0,12
0,15
0,60
1,20
3,00
0,78
1,64
3,20

ECSEE...
012 020
[ ]
[ ]
[ ]
[ ]

040

Médulo de alimentacién

012

ECSDE...
020

040

ECSCE...
012 020

[ ]

[ ]
([ ]

[ J
([ ]

[ J

Se han de observar todas las normas nacionales y regionales (VDE, UL, EVU, ...).

040

Como proteccion para los cables sélo se deben utilizar interruptores automaticos o fusibles
con aprobacién UL.

En instalaciones con aprobacion UL sélo utilizar cables, fusibles y portafusibles con

aprobacion UL.

EDBCSXM064 ES 9.0
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Reactancias de red

Para el funcionamiento de los médulos ECS no es indispensable el uso de una reactancia
de red. Dependiendo de la aplicacion se debera decidir si es necesario incorporar una
reactancia de red o no.

Ventajas al utilizar una reactancia de red:

>

>

Menos reacciones de red

—La forma de la curva de la corriente de red se acerca a la forma senoidal.
—Reduccion de la corriente efectiva de red en casi un 25%.

—Reduccion de la carga de red, cables y fusibles.

La corriente efectiva del DC bus se reduce también en hasta un 25%.

Mayor vida util de los moédulos de eje conectados

—Una reactancia de red reduce la carga de corriente alterna de los condensadores
del bus DC incrementando asi su vida util.

Se reducen los voltajes de interferencias de baja frecuencia.

Tenga en cuenta:

>

Al utilizar una reactancia de red, el voltaje de salida maximo posible, no alcanza
totalmente el valor del voltaje de red.

Para el funcionamiento de accionamientos de aceleracion con altas corrientes punta
es preferible utilizar reactancias de red con caracteristica L/I lineal (tipos Lenze

En cada caso se debera comprobar el dimensionado de la reactancia y adaptarlo a las
circunstancias correspondientes.

Reactancias de red para los médulos de alimentacion:

Tipo de médulo de . . Voltaje de
alimentacién Tipo de reactancia de red N [A] Ly [mH] cortocircuito (Uy)
ECSxE012 ELN3-0150H024 3x24 3x1,5
ECSxE020 ELN3-0088H035 3x35 3x0,88 4%
ECSxE040 ELN3-0055H055 3x55 3x0,55
l.enze EDBCSXMO064 ES 9.0



11.2.9

11.2.10

Filtro RFI

Anexo 11l

Vista general de los accesorios

En servo-sistemas, dependiendo de la aplicacion es necesaria la incorporacion de diversas
medidas en el lado de la red para reducir la corriente de red y reducir las interferencias.
Estas medidas generalmente no son indispensables, pero aseguran la posibilidad de uso

universal del servo-sistema.

Lenze ofrece para cada mddulo de alimentacion un filtro accesorio para el grado de
supresion de interferencias A. Los filtros RFI estan disenados para el moédulo de
alimentacién ECS asignado y hasta 10 ejes, con respectivamente 25m de longitud de cable
de motor (cable de sistema Lenze). El grado de supresién A también se mantiene, siempre
y cuando la longitud de cable de motor por mddulo de eje sea de un maximo de 25 m (cables
de sistema Lenze) y el niimero de médulos de eje ECS no sea superior a 10.

Tipo de filtro RFI

ECSZZ020X4B
ECSZZ040X4B
Tipo de filtro RFI ulv]
ECSZZ040X4B a50..60Hz

U Voltaje nominal de red
I Corriente nominal de red
Py  Pérdida de potencia

Motores

Tipo de médulo de alimentacién ECS

ECSxE012
ECSxE020
ECSxE040

Py [W] Peso [kg]
6,2

3,0
9,3

Los motores compatibles se encuentran bajo las denominaciones de tipo:

» Motor asincrono MCA... (altas velocidades gracias a amplio rango de debilitacion de

campo)

Motor sincrono MCS... (para aplicaciones altamente dinamicas)

Motor asincrono MDxMA... (costes optimizados)

EDBCSXM064 ES 9.0
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A

Accesorios, 327

- Cables de frecuencia master, 328

- Componentes del Systembus, 328
- Distribuidor de frecuencia master, 328
- Filtro RFI, 331

- Fusibles de red, 329

- Kit de conectores enchufables, 327
- Médulos condensador, 327

- Mddulos de alimentacion, 327

- Mddulos de comunicacién, 328

- Médulos de operacién, 328

- Motores, 331

- Reactancias de red, 330

- Resistencias de frenado, 329

- Sujecién de malla, 327

Adaptador PC-Systembus, 328
Advertencia, 222
Aislamiento protector, 26

Ajustar control de corriente, Determinar valores eléctricos
del motor mediante medicion, 168

Ajustar regulador de corriente, Calcular valores eléctricos
del motor, 167

Alimentacion de bajo voltaje, 11

Alimentacion de voltaje de la electrénica de control,
Monitorizacién, 236

Altura de montaje, 25

Analisis de errores, 257

- a través de la memoria historica, 257

- através de LEDs, 257

- através de palabra de estado LECOM, 260
- a través del Keypad XT EMZ9371BC, 257

Anailisis de fallos, 257

- a través de la memoria histérica, 257

- através de LEDs, 257

- através de palabra de estado LECOM, 260
- a través del Keypad XT EMZ9371BC, 257
Apantallado, EMC, 45

Apantallamiento, Cables, 48
Aprobaciones, 25

Asignacion, Resistencia de frenado externa, 329

Asignacion de las regletas de conectores
- Conexiones de control, 61

- Conexiones de potencia, 47

- Systembus (CAN), 75
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Avance manual (Manual Jog), 154

Bus CAN

- Asignacion de las regletas de conectores, 75
- Canales de datos de parametros, 195

- configurar, 203

- Configurar direccion de nodo, 203

- Configurar tiempo de boot-up, 207

- Configurar tiempo de ciclo, 208

- Configurar velocidad de transmisién, 203
- Datos de gestién de red, 186

- Datos de parametro, 186

- Datos de parametros, 195

- Datos de proceso, 186
al médulo de eje, 120
del médulo de eje, 122

- Datos utiles, 186, 196

- Determinar master en la interconexién de
accionamientos, 207

- Direccionamiento individual, 206
- Identificador, 185, 201
- Objetos de datos de parametro, Direccionamiento, 201

- Objetos de datos de proceso, 190
Direccionamiento, 201
Transmision de datos, 192

- Objetos de datos de proceso ciclicos, 193
Sincronizacion, 194

- Realizar Reset-Node, 208
- Telegrama de datos, 185
- Telegramas de datos de proceso, 191

Bus DC
- Conexion, 47, 49
- Fusibles, 50

Bus Off, 224

Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento
lineal, 145

Blisqueda de referencia con un eje de posicionamiento
sinfin, 146

C

Cable de resolver, Monitorizacion, 238

Cable de tierra de funcion, 39

Cable de transmision, Especificaciones, 75
Cableado, MotionBus (CAN), 76

Cables apantallados, 48

Cables de control/sefial, Colocacién de mallas, 60

Cables de frecuencia master, 328
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Cables de motor, especificacion, 55

Cables, apantallados, 48

Cables, especificacion, Cables de motor, 55
CAN-Bus, Identificador, Cédigo de visualizacién, 202
Caracteristica de sobrecorriente, 231
Caracteristicas, ECSxM, 13

Caracteristicas de corriente
- Corriente nominal de salida, 29
- Ejemplo de aplicacién, 31

- Proteccion de equipos mediante pérdida de potencia de

corriente, 32

Carga de corriente del convertidor, Monitorizacion | x t,
230

Carga de corriente del motor, Monitorizacién 12 x t, 233
Carga del bus, 216
Cargar configuracion Lenze, 91

COB-ID, 201

- Codigo de visualizacion, 202
Codigos de diagnéstico, 214

- Carga del bus, 216

- Contador de telegramas, 215
- Estado del bus, 214

Colocacion de mallas, Cables de control/senal, 60
Compatibilidad electromagnética, 26

Compensacion de la posicion del rotor, Monitorizacion,
244

Compensar controlador de corriente, 167
Componentes del Systembus, 328

Condiciones ambientales, 25

- Altura de montaje, 25

- Polucion, 25

- Presion atmosférica, 25

- Resistencia a las vibraciones, 25
- Temperatura, 25
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Condiciones de uso, 25

Conexion

- Bus DC, 47, 49

- Freno de motor, 56

- Freno de parada del motor, 47

- Mddulo condensador ECSxK..., 58
- Motor, 47, 55

- Resistencia de frenado externa, 54
- Resistencia de frenado interna, 52

Conexion "Par desconectado de forma segura, Realizacion,

64

Conexién "Par desconectado de forma segura”, 64
- Bornes, 67

- Cableado minimo, 68

- Comprobacion del funcionamiento, 71

- con interruptores multicontacto, 68

- con PLC de seguridad, 70

- Datos técnicos, 67

- Descripcién del funcionamiento, 65

- Indicaciones importantes, 66

Conexiones de control, 59

- Asignacion de las regletas de conectores, 61
- Entrada analégica, Configuracién, 63

- Entradas digitales, 62

- Pares de apriete, 47, 49, 61
Conexidén "Par desconectado de forma segura”, 67

- Salidas digitales, 62

- Secciones de cable, 47, 49, 61
Conexién”Par desconectado de forma segura”, 67

Conexiones de potencia, 46, 47

- Asignacion de las regletas de conectores, 47

- Conexion bus DC, 47, 49

- Conexién del freno de parada del motor, 47

- Conexion del motor, 47

- Conexion freno de motor, 56

- Conexion motor, 55

- Conexion resistencia de frenado externa, 54

- Conexion resistencia de frenado interna, 52
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Configuracién, 184

- através de interface de automatizacién (AIF), 184
- através de interface Systembus, 184

- Funciones de monitorizacion, Vista general, 217

- Monitorizaciones, 221
Alimentacién de voltaje de la electrénica de control, 236
Bus Off, 224
Cable de resolver, 238
Carga de corriente del convertidor (monitorizacién I x t,
230
Carga de corriente del motor (monitorizacion 12 x t), 233
Compensacion de la posicién del rotor, 244
Contacto a tierra, 225
Cortocircuito, 225
Desviacion de la velocidad de regulacién, 242
Fallo de fase del motor, 237
Senal SinCos, 240
Sensor de temperatura del motor, 239
Sensores de temperatura, 230
Temperatura del motor, 226
Temperatura del radiador, 228
Temperatura interior del equipo, 229
Tiempos de monitorizacién para objetos de entrada de
datos de proceso, 223
Velocidad maxima de la instalacion, 243
Voltaje de bus DC, 234

MotionBus/Systembus (CAN)
Carga del bus, 216

Cédigos de diagnéstico, 214
Contador de telegramas, 215
Estado del bus, 214
Sincronizacién, 209
Sincronizacion de ejes, 210

Systembus (CAN)

Configurar direccién de nodo, 203
Configurar velocidad de transmision, 203
Determinar master en la interconexién de
accionamientos, 207

Direccionamiento individual, 206

- Tabla de cédigos, 271

Configuracién entrada analégica, 63

Configurar avance manual (funcionamiento paso a paso),
Abandonar interruptor final de hardware, 162

Configurar avance manual (paso a paso), Evaluar finales
de carrera de hardware, 161

Configurar datos de red, 92

Configurar direcciéon, 204

- através de interruptor DIP, 204
Configurar direccién de nodo, 203, 204

- através de interruptor DIP-Schalter, 204

Configurar direccion de participante, a través de
interruptor DIP, 204

Configurar direccion del participante, 204

Configurar el homing
- Modos (Homing Modes), 134
- Parametro, 132
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Configurar freno, 96

Configurar freno de parada, 96
- Abrir freno, 99
- Cerrar freno, 98

Configurar homing, 87, 143

- Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento
lineal, 145

- Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento
sinfin, 146

- Desplazamiento de la posicion cero (Offset prefijado),
144

- Modos de homing (Homing Modes)
Modo 99, 143
Modos0y1, 134
Modos 10y 11, 139
Modos 12y 13, 140
Modos 14y 15, 141
Modos 16y 17, 142
Modos 2y 3, 135
Modos 4y 5, 136
Modos 6y 7, 137
Modos 8y 9, 138

- Parametros, 132

Configurar interface CAN, Monitorizaciones, Timeout con
parametrizacion a distancia activada, 225

Configurar interface de control

- Datos de proceso al accionamiento
Datos de monitorizacién, 122
Palabra de control "Ctrl1”, 121

- Datos de proceso del accionamiento, Palabra de estado
Statl, 124

Configurar polaridad, Entradas/salidas digitales, 130

Configurar sistema de realimentacion, 100
- encoder de valores absolutos, 111

- Encoder de valores absolutos (encoder de posicién),
resolver (encoder de velocidad), 115

- Encoder de valores incrementales (encoder TTL), 104
- Encoder SinCos, 104

- Encoder SinCos (monovuelta, multivuelta), 111

- Resolver como encoder de posicién y velocidad, 100

- Resolver como encoder de valores absolutos multivuelta,
102

Configurar sistemas de realimentacion, Encoder
TTL/SinCos (encoder de posicién), resolver (encoder de
velocidad), 107

Configurar tiempo de boot-up, 207
Configurar tiempo de ciclo, 207
Configurar umbrales de voltaje, 93
Configurar velocidad de transmisién, 203
Conformidad, 25

Contador de telegramas, 215
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Control de campo / control de debilitacion de campo, 174
- ajustar, 174

Control de posicion, sistema de realimentacién, 100
- Encoder de valores absolutos, 111

- Encoder de valores absolutos (encoder de posicion),
resolver (encoder de velocidad), 115

- Encoder de valores incrementales (encoder TTL), 104
- Encoder SinCos, 104
- Encoder SinCos (monovuelta, multivuelta), 111

- Encoder TTL/SinCos (encoder de posicion), resolver
(encoder de velocidad), 107

- Resolver, 100

- Resolver como encoder de valores absolutos multivuelta,
102

Control de velocidad, sistema de realimentacién, 100
- Encoder de valores incrementales (encoder TTL), 104
- Encoder de valores absolutos, 111

- Encoder de valores absolutos (encoder de posicidon),
resolver (encoder de velocidad), 115

- Encoder SinCos, 104
- Encoder SinCos (monovuelta, multivuelta), 111
- Resolver, 100

- Resolver como encoder de valores absolutos multivuelta,
102

Control de velocidad, sistemas de realimentacion, Encoder
TTL/SinCos (encoder de posicién), resolver (encoder de
velocidad), 107

Convertidor, 11
- ldentificacion, 16

Convertidores, Uso apropiado, 16
Corriente de fuga contra PE, 26

Corriente nominal de salida, 29

D

Datos de gestion de red, 186
Datos de monitorizacion, 122
Datos de parametro, 186
Datos de parametros, 195

Datos de proceso, 186

- al médulo de eje, 120
- del médulo de eje, 122
- Estructura, 191

Datos de proceso al accionamiento
- Datos de monitorizacion, 122
- Palabra de control "Ctrl1”, 121

Datos de proceso del accionamiento, Palabra de estado
Statl, 124

Datos nominales, 27, 28
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Datos técnicos, 25
- Caracteristicas de corriente
Corriente nominal de salida, 29
Ejemplo de aplicacién, 31
Proteccion de equipos mediante pérdida de potencia de
corriente, 32
- Datos eléctricos generales, 26
- Datos nominales, 27, 28

- Normas y condiciones de uso, 25

Datos utiles, 186, 196, 198

Datos, eléctricos generales, 26

Definicion de las indicaciones utilizadas, 24
Definiciones de términos, 11

Descripcion de cédigos, 12

Desfase, 210

Desplazamiento de la posicién cero (predeterminacion de
offset), 144

Desviacion de la velocidad de regulacién, Monitorizacién,
242

Deteccion de errores, 257

- Analisis de fallos con memoria histérica, 257
- Fallos del accionamiento, 261

- Mensajes de fallo, 262

Deteccion de errores y eliminacion de fallos
- Monitorizacién, Sensor de temperatura del motor, 239

- Monitorizaciones
Alimentacion de voltaje de la electrénica de control, 236
Bus Off, 224
Cable de resolver, 238
Carga de corriente del motor (monitorizacién 12 x t), 233
Compensacion de la posicién del rotor, 244
Contacto a tierra, 225
Cortocircuito, 225
Desviacion de la velocidad de regulacién, 242
Fallo de fase del motor, 237
Sefial SinCos, 240
Sensores de temperatura, 230
Temperatura del radiador, 228
Temperatura interior del equipo, 229
Velocidad maxima de la instalacién, 243
Voltaje del bus DC, 234

Deteccion de errores y eliminacion de fallos,
Monitorizaciones, Tiempos de monitorizacién para objetos
de entrada de datos de proceso, 223

Deteccion de errores y monitorizacion de fallos,
Monitorizaciones, Temperatura del motor, 226

Deteccion de errores y solucién de fallos,
Monitorizaciones, Carga de corriente del convertidor
(monitorizacion Ixt), 230

Determinar master de boot-up, 207

Determinar master en la interconexion de
accionamientos, 207

Determinar referencia, 87

Lenze 335



12 Indice analitico

Diagnéstico, 245
- con el Keypad XT EMZ9371BC, 253
- con Global Drive Control (GDC), 245

- con Global Drive Oscilloscope (GDO), 246
Campos GDO, 247
Realizar diagndstico con GDO, 248

- con PCAN-View, 254
Diagrama de sobrecorriente, 232

Dimensiones, 34, 37, 41

- Médulo de eje ECSCx..., 41
- Médulo de eje ECSDx..., 37
- Médulo de eje ECSEx..., 34

Direccionamiento

- individual, 206

- Objetos de datos de parametro, 201
- Objetos de datos de proceso, 201

Direccionamiento individual, 206
Disposiciones legales, 16

Distribuidor de frecuencia master, 328

E

Ejemplos

- Escribir parametros, 200
- Leer parametros, 199

Elementos del sistema, MCTRL_MotorControl (control del
motor), Ajustar control de velocidad, 173

Eliminacién, 20

Eliminacion de fallos, Analisis de fallos con memoria
histérica, 257

Embalaje, 25

EMC, 26

- Apantallado, 45

- Apantallamiento, Cables, 48
- Filtracién, 44

- Puesta a tierra, 45

Emision de interferencias, 26

Encoder, 80

- Encoder de valores absolutos (Hiperface,
monogiro/multigiro), como encoder de posiciony
velocidad, 111

- Encoder de valores absolutos (Hiperface®,
monovuelta/multivuelta), 100

- Encoder de valores absolutos SinCos, 82
- Encoder de valores incrementales, 81

- Encoder SinCos, 82
Encoder de valores absolutos (Hiperface®,
monovuelta/multivuelta), 100

- Voltaje de alimentacion, 80
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Encoder de valores absolutos (Hiperface,
monogiro/multigiro), como encoder de posicién y
velocidad, 111

Encoder de valores absolutos (Hiperface®,
monovuelta/multivuelta), 100

Encoder de valores absolutos SinCos, 82

Encoder de valores incrementales, 81
- como encoder de posicion y velocidad, 104

Encoder incremental TTL, como encoder de posicién y
velocidad, 104

Encoder SinCos, 82

- con comunicacion de serie, como encoder de posicion y
velocidad, 104

Encoder TTL, 81

Entrada analdgica, 63
- Configuracién, 63

Entradas digitales, 62

- Asignacion de bornes, 62
- configurar, 129

- Configurar polaridad, 130

Error de seguimiento de fase, Monitorizacion, 159
Error Response, 197

Espacios libres para el montaje, 25

Especificacion de los cables, Cables de motor, 55
Especificaciones del cable, 75

Especificaciones del cable de transmisién, 75
Estado del bus, 214

Estados, Red CAN, 187

Estructura de los datos de proceso, 191

Estructura del ECS-Positioner, 14

Explicaciones, Tabla de cédigos, 271

F

Fabricante, 16

FAIL-OSP, 222

Fallo de fase del motor, Monitorizacion, 237
Fallos accionamiento, 261

Fases de comunicacién, 187

Filtracion, EMC, 44

Finales de carrera de hardware, evaluar, 161

Freno, 99
- cerrar, 98
- Conexion, 56

Freno de para del motor, Conexién, 47
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Funcionamiento con motores de otros fabricantes, 164

Funcionamiento con servomotores de otros fabricantes

- Ajustar control de corriente, Determinar valores
eléctricos del motor mediante medicion, 168

- Ajustar regulador de corriente, Calcular valores eléctricos
del motor, 167

- Compensar controlador de corriente, 167

- Comprobar direccién de giro del sistema de
realimentacion del motor, 166

- Introducir datos de motor, 164

- Realizar compensacion de la posicion del rotor, 169
Funciones de monitorizacion

- configurar, 221

- Vista general, 217

Fusibles, 50

- Bus DC, 50

- cambiar, 50

G

Garantia, 16

Gestion de redes (NMT), 189

Global Drive Control (GDC)

- Diagnéstico, 245

- Parametrizacion, 179

Global Drive Oscilloscope (GDO), 246
- Campos GDO, 247

- Realizar diagnéstico con GDO, 248

Grado de modulacién, 29

H

Habilitacion del convertidor, 158
Habilitar convertidor, 158
Homing, 87

Homing Mode, 153

Homing Modes (Modos de homing)
- Modos 0y 1, 134

- Modos 10y 11, 139

- Modos 12y 13, 140

- Modos 14y 15, 141

- Modos 2y 3, 135

- Modos 4y 5, 136

- Modos 6y 7, 137

- Modos 8y 9, 138

Homing Modes (modos de homing), 134
- Modo 99, 143
- Modos 16y 17, 142
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Identificacion, Convertidor, 16

Identificador, 185, 201
- Codigo de visualizacion, 202
- Identificador CAN Sync, 210

Identificador basico, 201
Identificador CAN Sync, 210
Indicaciones, definicién, 24
Inhibicién del convertidor (CINH), 158

Instalacién eléctrica, 43

- Conexion "Par desconectado de forma segura,
Realizacion, 64

- Conexién "Par desconectado de forma segura”, 64
Bornes, 67
Cableado minimo, 68
Comprobacién del funcionamiento, 71
con interruptores multicontacto, 68
con PLC de seguridad, 70
Datos técnicos, 67
Descripcion del funcionamiento, 65
Indicaciones importantes, 66

Conexion moédulo condensador ECSxK..., 58

Conexiones de control, 59, 60

Asignacion de las regletas de conectores, 61
Entradas digitales, 62

Salidas digitales, 62

Conexiones de potencia, 47

Asignacion de las regletas de conectores, 47
Conexion bus DC, 47, 49

Conexion de motor, 47

Conexioén del freno de parada del motor, 47
Conexion del motor, 47

Conexion freno de motor, 56

Conexion motor, 55

Conexidn resistencia de frenado externa, 54
Conexion resistencia de frenado interna, 52

Especificacién de los cables, Cables de motor, 55

Instalacion sistema de accionamiento tipo CE, 43
Apantallado, 45

Estructura, 44

Filtracion, 44

Puesta a tierra, 45

- Sistema de realimentacion, 78
Encoder, 80

- Sistema de retorno, Resolver, 79

Instalacién mecanica, 33

- con carriles de sujecion (ECSEx...), 35
- Instrucciones importante, 33

- Instrucciones importantes, 33

- Técnica Cold-Plate (ECSCx...), 40

- Técnica de perforacion (ECSDx...), 36

Instalacién mecanico, 33
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Instalacion sistema de accionamiento tipico CE,
Apantallamiento, Cables, 48

Instalacién sistema de accionamiento tipo CE, 43
- Apantallado, 45

- Estructura, 44

- Filtracién, 44

- Puesta a tierra, 45

Instalacion, eléctrica

- Conexidn "Par desconectado de forma segura,
Realizacion, 64

- Conexién "Par desconectado de forma segura”
Bornes, 67
Comprobacién del funcionamiento, 71
Datos técnicos, 67
Descripcion del funcionamiento, 65

- Conexion moédulo condensador ECSxK..., 58

- Conexiones de control, 59
Asignacion de las regletas de conectores, 61
Entradas digitales, 62
Salidas digitales, 62

- Conexiones de potencia
Conexion bus DC, 49
Conexion freno de motor, 56
Conexion motor, 55
Conexion resistencia de frenado externa, 54

- Especificacion de los cables, Cables de motor, 55

- Instalacion sistema de accionamiento tipo CE, 43

Apantallado, 45
Estructura, 44
Filtracion, 44
Puesta a tierra, 45

- Sistema de realimentacion, 78
Encoder, 80

- Sistema de retorno, Resolver, 79

Instalacién, mecanica

- con carriles de sujecion (ECSEx...), 35
- Técnica Cold-Plate (ECSCx...), 40

- Técnica de perforacion (ECSDx...), 36

Instrucciones de seguridad, 17

- Definicion, 24

- Diseno, 24

Interface de automatizacién (AIF), 73
Interpolated Position Mode (IP-Mode), 150
Interruptor DIP, 203

Interruptor final de hardware, abandonar, 162
Introducir datos de motor, 94, 164

Introducir parametros de la maquina, 127
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K

Keypad XT EMZ9371BC

- Analisis de fallos, 257

- Conectar keypad, 180

- Diagnéstico, 253

- Elementos de visualizacion, 181

- Modificar y guardar parametros, 183
- Parametrizacion, 180

- Teclas de funcion, 182

L

LECOM, Palabra de estado (C0150/C0155), 260

LED’s, 257

LEDs, 257

Limitacion de la corriente de carga, Seleccionar funcién, 92
Longitud de cable de motor, 25

Longitud del cable de bus, 77

M

Manual Jog (avance manual), 154

MCTRL_MotorControl (control de motor),
Monitorizaciones, Inicializacion del encoder de valores
absolutos, 239

MCTRL_MotorControl (control del motor), Ajustar control
de velocidad, 173

Medidas de proteccion, 26

Memoria histérica, 257

- Borrar entradas, 259

- Codigos, 259

- para la eliminacion de fallos, 258
Mensaje, 222

Mensajes de error

- Causas y ayuda, 262

- Causas y ayudas, 262

- resetear (TRIP-RESET), 270

Mensajes de error del sistema, Causas y ayuda, 262
Mensajes de fallo, 262

- Causas y ayudas, 262

- Configuracién, 217

- resetear (TRIP-RESET), 270
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Modos de homing, 134 Monitorizacién del sensor de temperatura del motor (Sd6),
- Modo 99, 143 239

- Modos Oy 1, 134 Monitorizacién del Toggle-Bit, 125

- Modos 10y 11, 139 Monitorizacién del voltaje de bus DC (OU, LU), 234

- Modos 12y 13, 140
- Modos 14y 15, 141
- Modos 16y 17, 142
- Modos 2y 3, 135
- Modos 4y 5, 136
- Modos 6y 7, 137
- Modos 8y 9, 138

Monitorizaciones

- Advertencia, 222

- Alimentacién de voltaje de la electrénica de control, 236
- Bus Off, 224

- Cable de resolver, 238

- Carga de corriente del convertidor, Monitorizacién I x t,

230
Médulo condensador, 11 - Carga de corriente del motor, Monitorizacién 12 x t, 233
Médulo condensador ECSxK..., Conexién, 58 - Compensacion de la posicion del rotor, 244

- configurar, 217

- Contacto a tierra, 225

- Cortocircuito, 225

- de errores de seguimiento de fase, 159

Médulo de alimentacién, 11

Médulo de eje, 11

- ECSCx...
Dimensiones, 41

Montaje, 40 - Desviacion de la velocidad de regulacion, 242
- ECSDx... - FAIL-QSP, 222
Dimensiones, 37 - Fallo de fase del motor, 237
Montaje, 36 - Inicializacién del encoder de valores absolutos, 239
- ECSEX.... - Interface CAN, Timeout con parametrizacion a distancia
Dimensiones, 34 activada, 225
Montaje, 35 - Mensaje, 222
Médulos de comunicacién, 328 - Monitorizacién del Toggle-Bit, 125
Médulos de operacion, 328 - Posibles reacciones, 217

- Sefial SinCos, 240

- Sensor de temperatura del motor, 239
- Sensores de temperatura, 230
Monitorizacion de cortocircuitos, 225 - Sincronizacién del bus CAN, 212
Monitorizacién de cortocircuitos (OC1), 225 - Temperatura del motor, 226

Monitorizacion de la funcion de los sensores de - Temperatura del radiador, 228

temperatura (H10, H11), 230 - Temperatura interior del equipo, 229

- Tiempos de monitorizacion para objetos de entrada de
datos de proceso, 223

Monitorizacion de contacto a tierra, 225

Monitorizacién de contactos a tierra (0C2), 225

Monitorizacién de la sefial SinCos (Sd8), 240

Monitorizacion de la temperatura del motor (OH3, OH7), - Velocidad maxima de la instalacién, 243
226 - Voltaje de bus DC, 234

Monitorizacién de la temperatura del radiador (OH, OH4),

228

Monitorizacion de la temperatura interior del equipo
(OH1, OH5), 229

Monitorizacion de timeout con parametrizacion a
distancia activada, 225
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Montaje, 25

- Médulo de eje ECSCx..., 40

- Médulo de eje ECSDx..., 36

- Médulo de eje ECSEx..., 35

- Montaje estandar (con carriles de sujecion), 34
- separacion térmica (técnica de perforacion), 36
- Técnica Cold Plate, 40

MotionBus (CAN)

- Cableado, 76

- Canales de datos de parametros, 195
- conexionado, 74

- configurar, 203

- Configurar tiempo de boot-up, 207
- Configurar tiempo de ciclo, 208

- Datos de gestion de red, 186

- Datos de parametro, 186

- Datos de pardmetros, 195

- Datos de proceso, 186

- Datos utiles, 186, 196

- Identificador, 185, 201
Cédigo de visualizacién, 202

- Objetos de datos de parametro, Direccionamiento, 201

- Objetos de datos de proceso, 190
Direccionamiento, 201
Transmision de datos, 192

- Objetos de datos de proceso ciclicos, 193
Sincronizacion, 194

- Realizar Reset-Node, 208
- Telegrama de datos CAN, 185
- Telegramas de datos de proceso, 191

Motor, Conexion, 47, 55

Motores de otros fabricantes, 164

N

Node-ID, 201
- Codigo de visualizacion, 202

Normas, 25

(o)

Objetos de datos de parametro, Direccionamiento, 201

Objetos de datos de proceso
- ciclicos, 193

- Direccionamiento, 201

- Transferencia, 192

Objetos de datos de proceso ciclicos, 193
Objetos de datos de proceso disponibles, disponibles, 190

Optimizar comportamiento de accionamiento, 172
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Organizacion de usuarios CAN CiA, Pagina web, 186

P
Palabra de control ”Ctri1”, 121

Palabra de estado, LECOM (C0150/C0155), 260
Palabra de estado Stat1, 124

Par, desconectado de forma segura ..., 64

Par desconectado de forma segura, 64

Parada rapida (OSP), 163

Parametrizacion, 178

- con el Keypad XT EMZ9371BC, 180
Elementos de visualizacion del Keypad, 181
Modificar y guardar parametros, 183
Teclas de funcién del Keypad, 182

- con Global Drive Control (GDC), 179
- con keypad XT EMZ9371BC, Conectar keypad, 180

Parametro
- para homing, 132
- para marcha manual ("Manual Jog”), 154

Parametro de marcha manual, 154

Parametros

- modificar y guardar, con el Keypad XT EMZ9371BC, 183
- para homing, 132

- Parametros de la maquina, 127

Pares de apriete, Conexiones de control, 47, 49, 61
- Conexién "Par desconectado de forma segura”, 67

Paro seguro, 64

PCAN-View, Diagnéstico, 254

Peligros residuales, 21

Pérdida de potencia de corriente, 32

Polaridad de las entradas/salidas digitales, 130
Polucion, 25

Pos_Latch (registro de posicién), 151

Posicion cero
- Desplazamiento (predeterminacion de offset), 144
- determinar (homing), 87

Posicion de montaje, 25

Posiciones e interruptores finales, Interruptor final de
hardware, abandonar, 162

Posiciones finales y finales de carrera, Posiciones finales de
hardware, evaluar, 161

Predeterminacién de angulo guia y sincronizacion
- Indentificador CAN Sync, 210
- Valor de correccion regulador de fase, 211
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Predeterminacién de angulo master y sincronizaciéon
- Ciclo de sincronizacién, 210

- Desfase, 210

- Inicio de la sincronizacion, 209

- Sincronizacion de ejes, a través de bus CAN, 210

Predeterminacion de offset, 144

Predeterminacion del angulo guia y sincronizacion
- Monitorizacién, 212
- Reaccién CAN Sync, 213

Presion atmosférica, 25

Proteccion de equipos mediante pérdida de potencia de
corriente, 32

Proteccion de los equipos, 21
Proteccion del motor, 22
Proteccion personal, 21
Puesta a tierra, EMC, 45

Puesta en marca, Configuracion del sistema de
realimentacion, Encoder SinCos, 104

Puesta en marcha, 83

- Ajustar control de corriente, Determinar valores
eléctricos del motor mediante medicion, 168

- Ajustar regulador de corriente, Calcular valores eléctricos
del motor, 167

- Ajustar regulador de velocidad, 172
- Ajustar resolver, 177

- Antes de empezar, 83

- Cargar configuracion Lenze, 91

- Configurar avance manual (funcionamiento paso a paso),
Abandonar interruptores finales de hardware, 162

- Configurar avance manual (paso a paso), Evaluar finales
de carrera de hardware, 161

- Configurar datos de red, 92
- Configurar el homing, Modos (Homing Modes), 134

- Configurar entradas/salidas digitales, 129
Configurar polaridad, 130

- Configurar freno de parada, 96
Abrir freno, 99
Cerrar freno, 98

- Configurar homing, 87
Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento
linea, 145
Busqueda de referencia con un eje de posicionamiento
sinfin, 146
Desplazamiento de la posicion cero (Offset prefijado),
144
Parametros, 132

- Configurar interface de control
Datos de monitorizacion, 122
Palabra de control "Ctrl1”, 121
Palabra de estado ”"Stat1”, 124

- Configurar polaridad de las entradas/salidas digitales,
130

- Configurar sistema de realimentacion, 100
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Encoder de valores absolutos, 111

Encoder de valores absolutos (encoder de posicion),
resolver (encoder de velocidad), 115

Encoder de valores incrementales (encoder TTL), 104
Encoder SinCos (monovuelta, multivuelta), 111

Encoder TTL/SinCos (encoder de posicion, resolver
(encoder de velocidad), 107

Resolver como encoder de posicién y velocidad, 100
Resolver como encoder de valores absolutos multivuelta,
102

- Configurar umbrales de voltaje, 93

- Control de campo / control de debilitacién de campo,
174

- Funcionamiento con motores de otros fabricantes, 164

- Funcionamiento con servomotores de otros fabricante,
Comprobar direccién de giro del sistema de
realimentacion del motor, 166

- Funcionamiento con servomotores de otros fabricantes
Compensar controlador de corriente, 167
Introducir datos de motor, 164
Realizar compensacion de la posicion del rotor, 169

- Habilitar convertidor, 158

- Introducir datos de motor, 94

- Introducir parametros de la maquina, 127

- Monitorizacién de error de seguimiento de fase, 159
- Optimizar comportamiento de accionamiento, 172
- Parada rapida (QSP), 163

- Pasos para la puesta en marcha, Vista general, 84

- Posiciones e interruptores finales, Abandonar interruptor
final de hardware, 162

- Posiciones finales y finales de carrera, Evaluar finales de
carrera de hardware, 161

- Realizar configuraciones basicas con GDC, 85

- Seleccionar funcién de la limitacién de corriente de carga,
92

- Seleccionar interface de control, 119

- Seleccionar modo de operacion, 149
Homing Mode, 153
Interpolated Position Mode (IP-Mode), 150
Manual Jog (avance manual), 154
Velocity Mode, 156

0)

Quickstop (QSP), 163

R
Reaccién CAN Sync, 213

Reacciones, 222
- Reacciéon CAN Sync, 213

Reacciones ante fallos, 222
Realizar compensacion de la posicion del rotor, 169
Realizar configuraciones basicas con GDC, 85

Realizar Reset-Node, 208
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Red CAN

- Cambios de estado, 188

- Estados, 187

- Fases de comunicacién, 187
- Gestion de redes (NMT), 189

Reduccién de potencia, 25
Registro de posicion (Pos_Latch), 151

Regletas de conectores
- Conexiones de control, 61
- Conexiones de potencia, 47

Regulador de fase, Valor de correccion, 211

Regulador de velocidad, 172

- ajustar, 172

Resistencia a las interferencias, 26
Resistencia a las vibraciones, 25
Resistencia al aislamiento, 26
Resistencia de frenado externa, 329
- Asignacion, 329

- Conexion, 54

Resistencia de frenado interna, Conexion, 52
Resistencia de frenado, externa, 329
- Asignacion, 329

Resolver, 79, 177

- ajustar, 177

- como encoder de posicidn y velocidad, 100
- configurar como encoder de valores absolutos, 102

Responsabilidad, 16

S

Salidas digitales, 62

- Asignacion de bornes, 62
- configurar, 129

- Configurar polaridad, 130

Sd7 - Inicializacion del encoder de valores absolutos, 239

Seccion de cable, 77

Secciones de cable, Conexiones de control, 47, 49, 61

- Conexién "Par desconectado de forma segura”, 67

Seleccionar interface de control, 119
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Seleccionar modo de operacién, 149

- Homing Mode, 153

- Interpolated Position Mode (IP-Mode), 150
- Manual Jog (avance manual), 154

- Velocity Mode, 156

Senal SinCos, Monitorizacion, 240

Senales de control, 60
- Entradas digitales, 62
- Salidas digitales , 62

Senales de control digitales, 62

Sensor de temperatura del motor, Monitorizacion, 239
Sensores de temperatura, Monitorizacion, 230
Separacion de proteccion, 26

Separacion térmica, 36

Sincronizacién, 209

- Ciclo de sincronizacién, 210

- Desfase, 210

- Indentificador CAN Sync, 210

- Monitorizacion, 212

- Objetos de datos de proceso ciclicos, 194

- Reaccién CAN Sync, 213

- Sincronizacién de ejes, a través de bus CAN, 210
- Valor de correccion regulador de fase, 211

Sincronizacion de ejes, 209
- através de bus CAN, 210

Sistema de accionamiento, 11

Sistema de accionamiento tipico CE, Apantallamiento,
Cables, 48

Sistema de accionamiento tipo CE, 43

- Apantallado, 45

- Estructura, 44

- Filtracion, 44

- Instalacion, 43

- Puesta a tierra, 45

Sistema de realimentacion, cablear, 78

- Encoder, 80

- Encoder de valores absolutos SinCos, 82
- Encoder de valores incrementales, 81

- Encoder SinCos, 82

Sistema de realimentacion del motor, Comprobar
direccion de giro, 166
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Sistema de retorno, cablear, Resolver, 79

Solucion de fallos, 257
Sync-Signal, 209
Systembus (CAN), 185

- Asignacion de las regletas de conectores, 75

- Canales de datos de parametros, 195
- conexionado, 74

- configurar, 203

- Configurar direccién de nodo, 203

- Configurar velocidad de transmisién, 203

- Datos de gestion de red, 186
- Datos de parametro, 186

- Datos de parametros, 195

- Datos de proceso, 186

- Datos utiles, 186, 196

- Determinar master en la interconexion de

accionamientos, 207
- Direccionamiento individual, 206
- Identificador, 185, 201

Cédigo de visualizacién, 202

- Objetos de datos de proceso, 190
Direccionamiento, 201
Transmisién de datos, 192

- Objetos de datos de proceso ciclicos, 193

Sincronizacién, 194
- Telegrama de datos CAN, 185
- Telegramas de datos de proceso, 191
- velocidad de transmision, 77

T
Tabla de cadigos, 271
Telegrama de datos, 185
Telegrama de datos CAN, 185

Telegrama de datos de parametro, 196
- Ejemplos, 199

Telegrama de datos de proceso, 191
Telegrama Sync, 194

Temperatura, 25

Temperatura del motor, Monitorizacion, 226
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Temperatura del radiador, Monitorizacion, 228
Temperatura interior del equipo, Monitorizacion, 229

Tiempos de monitorizacién para objetos de entrada de
datos de proceso, 223

Timeout con parametrizacion a distancia activada,
Interface CAN, 225

Tipo de proteccion, 26

Transferencia de datos de parametro, 195
Transferencia de datos de proceso, 190
TRIP, 222

TRIP-RESET, 270

U

Umbral de sobrevoltaje, voltaje de bus DC, 234
Umbral de subvoltaje, voltaje de bus DC, 234
Umbrales de conexion, 234

Umbrales de desconexion, 234

Uso, Apropiado, 16

Uso apropiado, 16

\"

Valor de correccion regulador de fase, 211
Variables, 249
Variables de sistema, 249

Velocidad de transmision

- configurar, 204
a través de interruptor DIP, 204

- Systembus (CAN). Siehe Velocidad de transmision
Velocidad maxima de la instalacién, Monitorizacion, 243
Velocity Mode, 156

Voltaje de alimentacion, Encoder, 80

Voltaje de bus DC

- Monitorizacion, 234

- Sobrevoltaje, 234
- Subvoltaje, 234
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