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Acerca de estas instrucciones

Esta documentacion es aplicable a la opcion de comunicaciones CANopen para el inversor SMVector y se
empleara junto con las Instrucciones de funcionamiento del SMVector (Documento SV01) que se envian con
el accionamiento. Estos documentos deberan leerse atentamente pues contienen datos técnicos importantes y
describen la instalacion y el funcionamiento del accionamiento y esta opcion.

© 2007 Lenze AC Tech Corporation

Se prohibe la copia parcial o total de esta documentacion o su divulgacion a terceros sin el consentimiento previo
por escrito de Lenze AC Tech Corporation.

Toda la informacion facilitada en esta documentacion ha sido rigurosamente seleccionada y probada en cuanto
a cumplimiento con el hardware y software descritos. No obstante, no pueden descartarse las discrepancias. No
aceptamos ninguna responsabilidad u obligacion por los dafios que pudieren ocurrir. Cualesquier correcciones
necesarias seran efectuadas en las ediciones subsiguientes.

SMVector®, and all related indicia are trademarks of Lenze AG in the United States and other countries.
CAN™  CANopen™ and all related indicia are trademarks of CAN in Automation (CiA).

CompoNet™, DeviceNet™, CIP™ CIP Safety™, CIP Sync™, CIP Motion™, DeviceNet Safety™ and EtherNet/IP
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is a trademark used under license by ODVA.
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1.1.1

1.1.2

1.1.3
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Informacion de seguridad

Informacion de seguridad

Advertencias, precauciones y notas
General

Algunas piezas de los controladores Lenze (convertidores de frecuencia, servo-convertidores, controladores de CC)
pueden estar alimentadas, en movimiento o girando. Algunas superficies pueden estar calientes.

La retirada no autorizada de la cubierta necesaria, el uso inadecuado y la instalacion o utilizacion incorrectas
representa un riesgo de lesiones graves para el personal o dafios en el equipo.

Todas las operaciones relacionadas con el transporte, la instalacion y la puesta en servicio, asi como el
mantenimiento, deben ser realizadas por personal cualificado experto (se deben cumplir las normas IEC 364 y
CENELEC HD 384 o DIN VDE 0100 y el informe IEC 664 o DIN VDEO110 y las normas nacionales sobre la prevencion
de accidentes).

De acuerdo con esta informacion de seguridad basica, el personal cualificado experto esta formado por personas
que estan familiarizadas con la instalacion, el montaje, la puesta en servicio y el funcionamiento del producto, y
que tienen las cualificaciones necesarias para su puesto.

Aplicacion especifica

Los controladores de transmision son componentes disefiados para la instalacion en sistemas eléctricos o
maquinaria. No estan destinados a ser utilizados como aparatos. Estan dirigidos exclusivamente a fines profesionales
y comerciales segun la norma EN 61000-3-2. La documentacion incluye informacion sobre el cumplimiento de la
norma EN 61000-3-2.

Cuando instale los controladores de transmision en maquinas, esta prohibido poner en servicio (es decir, el inicio
del funcionamiento de la forma indicada) la maquina hasta que se demuestre que la maquina cumple las normas
de la Directiva de la CE 2006/42/EC (Directiva de maquinaria); se debe cumplir la norma EN 60204.

Solo se permite la puesta en servicio (es decir, el inicio del funcionamiento de la forma indicada) cuando se cumpla
la Directiva (2004/108/EEC).

Los controladores de transmision cumplen los requisitos de la Directiva de bajo voltaje 2006/95/EEC. Las normas
armonizadas de la serie EN 50178/DIN VDE 0160 se aplican a los controladores.

Nota: La disponibilidad de controladores esta restringida conforme a la norma EN 61800-3. Estos productos pueden
provocar interferencias de radio en areas residenciales. En este caso, puede que sea necesario tomar medidas
especiales.

Instalacion

Garantice un manejo adecuado y evite una tension mecanica excesiva. No doble ninglin componente ni cambie
ninguna distancia de aislamiento durante el transporte o el manejo. No toque ninglin componente electronico
ni ningun contacto. Los controladores contienen componentes sensibles a la electricidad estatica, que pueden
resultar facilmente danados si se manejan de forma inadecuada. No dafie ni destruya ningiin componente
eléctrico, ya que esto puede poner en peligro su salud. Cuando instale la unidad, asegure un flujo de aire 6ptimo
respetando todas las distancias de holgura del manual de usuario de la unidad. No exponga la unidad en exceso
a: vibracion, temperatura, humedad, luz del sol, polvo, agentes contaminadores, productos quimicos corrosivos u
otros ambientes peligrosos.
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1.1.4

1.1.5

1.2

Informacion de seguridad

Conexion eléctrica

Cuando se trabaje con controladores alimentados, se deben cumplir las normas nacionales aplicables para la
prevencion de accidentes (p. ej. VBG 4).

La instalacion eléctrica debe realizarse de acuerdo con las normas adecuadas (p. ej. secciones transversales de
cables, fusibles, conexion PE). Encontrara informacion adicional en la documentacion.

La documentacion contiene informacion sobre la instalacion conforme a la norma EMC (revestimiento, conexion a
tierra, filtros y cables). Estas notas también se deben cumplir para los controladores con la marca CE.

El fabricante del sistema o la maquina es responsable del cumplimiento de los valores limite que requiere la
legislacion EMC.

Funcionamiento

Los sistemas que incluyen controladores deben estar equipados con dispositivos de seguimiento y proteccion
adicionales conforme a las normas correspondientes (p. ej. equipamiento técnico, normas sobre prevencion de
accidentes, etc.). Puede adaptar el controlador a su aplicacion segun se describe en la documentacion.

iPELIGRO!
A ¢ Unavez que se ha desconectado el controlador de la tension de suministro, no se deben tocar los componentes

cargados ni la conexion de alimentacion inmediatamente, ya que los capacitores podrian estar cargados. Siga
las notas correspondientes sobre el controlador.
* No conecte y desconecte de forma continuada la alimentacion del controlador mas de una vez cada tres minutos.
e (ierre todas las cubiertas protectoras y puertas durante el funcionamiento.

jAVISO!
Cf El control de la red permite el arranque automatico y parada de la unidad inversora. El disefio de sistema debe

incorporar la proteccion adecuada para evitar el acceso del personal al equipo mévil mientras se aplica potencia
al sistema de unidad.

Tabla 1: Pictogramas utilizados en estas instrucciones

Pictograma Palabra de aviso Significado Consecuencias si no se hace caso
jPELIGRO! Riesgo de dafios personales por | Indica un peligro inminente que puede
voltaje eléctrico causar lamuerte o lesiones graves si
no se tomanmedidas adecuadas.
jAVISO! Peligro inminente o posible para Muerte o lesion
las personas
jALTO! Dafio posible al equipo Dafios al sistema de transmision o a
@ su entorno
° NOTA Consejo Gtil: si se sigue,
l facilitara el uso de la transmision

Documentacion de referencia

e SV01, SMVector Instrucciones de funcionamiento, Technical Library: http://www.lenzeamericas.com

e AN0022, Introduccion a CANopen (PS & SMV Drives), Technical Library: http://www.lenzeamericas.com
¢ CiA Especificacion, EN 50325-4, CAN in Automation: http://www.can-cia.org
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2.1

2.2

2.3

Introduccion

Introduccion

La informacidn siguiente se proporciona para explicar como la unidad de la serie SMV funciona en una red CANopen;
no esta pensada para explicar como trabaja CANopen por si mismo. Por lo tanto, se asume un conocimiento del
funcionamiento de CANopen, asi como la familiaridad con la operacion de la unidad de la serie SMV.

Descripcion de Fieldbus

CANopen Fieldbus es un protocolo de comunicaciones internacionalmente aceptado y disenado para instalaciones
comerciales e industriales de automatizacion de fabricas y aplicaciones de control del movimiento. La alta tasa
de transferencia de datos combinada con su eficiente formato de datos, permiten la coordinacion y el control de
aplicaciones multi-nodo. La aplicacion por Lenze AC Tech del protocolo CANopen permite obtener velocidades en
baudios de entre 10 kbps 'y 1Mbps.

El usuario dispone de palabras de control y de estado compatibles con DSP402 para configurar las modalidades
de funcionamiento y alterar los parametros de funcionamiento del accionamiento. Ademas, para lograr mayor
interoperabilidad con el inversor SMVector, existen diversos objetos especificos para el accionamiento que ofrecen
configuracion adicional del perfil y permiten acceder a modalidades de funcionamiento especificas.

Especificacion del médulo

e indices baudicos soportados (bit/s): 1.0M, 800k, 500k, 250k, 125k, 50k, 20k, 10k

e Soporta 2 Objetos de Datos de Proceso (PDO) para transmision y 2 para recepcion

e Soporta modos de comunicaciones de PDO sincronos, asincronos y de cambio de estado
e Dos objetos de datos de servicio (SD0O) dan acceso a todos los parametros de SMV

e Proteccion con Heartbeat y Nodos con accion seleccionable de interrupcion (timeout)

e Palabras de control y estado compatibles con DSP402 accesibles mediante los PDO y SDO

Para simplificar la configuracion del Master de CANopen, Lenze AC Tech entregara la EDS (Hoja de datos electronicos)
aplicable.

Etiqueta de la identificacion del modulo

La figura 1 ilustra las etiquetas en el modulo de comunicaciones SMV CANopen. El modulo SMVector CANopen es
identificable por:

e Dos etiquetas puestas a cualquier lado del mddulo.
e El color identificador de la etiqueta en el centro del mddulo.

) COMM 1/0 ONLY
Etiqueta de la derecha: SN 123456789 ,;us
calificaciones y certificaciones [ s

ooooooooooooooooo

Identificador Fieldbus: @
C = CANopen

Lenze SMV CAN -— A A: protocolo Fieldbus
Etiqueta de la izquierda: TYPE: ESVZACO-——
datos del mddulo ID-NO: 12345678 —— C C: numero de orden Lenze
Al D D: revision del firmware
ESVZACO-000X ‘{m E: revision del hardware

L E

Figura 1: etiquetas del modulo CANopen

CMVCANO1B 4 Lenze



Instalacion

3 Instalacion

Instalacion mecanica
1.

3.1

Lenze

Asegurese por razones de seguridad de que se haya desconectado la fuente de alimentacion de CA antes de
abrir la cubierta del terminal.

Inserte el mddulo de la opcion CANopen en la cubierta del terminal y presione hasta oir “click” en posicion
segun lo ilustrado en la Figura 2.

Conecte los cables de red segun se detalla en el parrafo 3.3, Instalacion eléctrica, al conector proporcionado y
conecte el conector al mdadulo de la opcion.

Alinee la cubierta del terminal para la reinstalacion, conecte el linea de abastecimiento del modulo a la unidad
cuando cierre la cubierta y asegurela, segun las indicaciones de la Figura 3.

0.5 Nm/ 4.5 lb-in

a#'@

<28 mm?
—=(12-22 AWG)
—>| 7mm

NEMA 1 (IP31) Models NEMA 4X (1P65) Models

Figura 2: instalacion del modulo de comunicaciones CANopen

NEMA 4X (IP65) Models

NEMA 1 (IP31) Models

Figura 3: reinstalacion de la cubierta del terminal

3 CMVCANO1B



3.2

3.3
3.3.1

3.3.2

Instalacion

Bloque de terminales CANopen

La tabla 2 identifica los terminales y describe la funcion de cada uno. La tabla 2 ilustra el conector enchufable del
poste 5mm de CANopen 5.

Tabla 2: terminales CANopen

Terminal Descripcién Importante Conector

Para una comunicacion fiable, asegurese de que el
. . Terminal CAN_GND (tierra) esta conectado a GND/comun

1 CAN_GND: CAN a tierra de la red de CAN. Si en la red sélo se usan dos hilos
(CAN_Hy CAN_L), conecte CAN_GND al chasis y tierra.

2 CAN_L: CAN bajo

3 Si el controlador esta situado a uno u otro extremo de la
red, debera conectarse una resistencia de impedancia

4 CAN_H: CAN alto (normalmente de 120ohm) sobre CAN_L y CAN_H.

5

Proteccion contra el contacto
e Todos los terminales tienen un aislamiento basico (una sola distancia aislante)
e La proteccion contra el contacto sdlo se puede garantizar con medidas adicionales (como doble aislamiento)

Instalacion eléctrica
Tipos de cable

Debido a la alta tasa de datos usada por las redes CANopen, es primordial que se especifique correctamente la
calidad del cable que se va a utilizar. El uso de cable de baja calidad ocasionara la atenuacion de la senal en exceso
y la pérdida de datos.

Limitaciones de la red

Hay varios factores de limitacion que se deben tomar en consideracion al disefar una red CANopen. Aqui tiene una
lista de comprobacion simple:

e Las redes CANopen se limitan a un maximo de 127 nodos.
e Solamente 32 nodos se pueden conectar en un solo segmento de la red.
e Una red se puede aumentar a partir de uno o varios segmentos con el uso de repetidores de red.
e Lalongitud total maxima de la red se rige por la tasa de datos usada. Consulte la tabla 3.
e Minimo de 1 metro de cable entre los nodos.
e Utilice segmentos dpticos de fibra para:
e Extender las redes mas alla de las limitaciones normales del cable.
e Superar diversos problemas potenciales de tierra.
e Superar interferencias electromagnéticas muy altas.

e Spurs o conexiones T, aunque a veces util, reducen la calidad de la red. Se recomienda encarecidamente
no utilizar espuelas, porque el cuidado extremo debe tomarse durante la fase de disefo de la red para evitar
problemas.

CMVCANO1B 6 Lenze



3.3.3 Conexiones y blindaje

Instalacion <>

Tabla 3: specificaciones de longitud de red

Velocidad en baudios Longitud maxima de la red
10 kbps 5000 metros
20 kbps 2500 metros
50 kbps 1000 metros
125 kbps 500 metros
250 kbps 250 metros
500 kbps 100 metros
800 kbps 50 metros
1 Mbps 25 metros

Para asegurar una buena inmunidad contra el ruido del sistema, todos los cables de red deben tener una correcta

toma a tierra:

Lenze

Recomendacion de toma a tierra minima: conecte a tierra el cable de red una vez en cada cubico.
Recomendacion de toma a tierra ideal: conecte a tierra el cable de red tan cerca como sea posible de la unidad.

Para el cableado del cable al enchufe del conector, los ntcleos del cable blindado se deben mantener tan
cortos como sea posible; maximo recomendado de 20mm. La conexion de proteccion del terminal 1 también
debe estar conectada a tierra (PE).

Segun la especificacion CiA (DRP303-1) se recomienda que la CAN_GND estar conectado en todos los nodos.
Si esto no es posible debido a restricciones de aplicacion o por cable, entonces se recomienda que el terminal
CAN_GND estar conectado al chasis / tierra (PE).

Conectar a e
unidad de
tierra (PE) anOaTir;o

A

Figura 4: Diagrama de cableado del conector

7 CMVCANO1B



Instalacion

3.3.4 Terminacion de red
En redes de alta velocidad fieldbus tales como PROFIBUS-DP es esencial instalar resistencias de terminacion
especificas, es decir uno en ambos extremos de un segmento de red. El no hacerlo dara lugar a sefiales que se
reflejaran a lo largo del cable y que causaran la corrupcion de los datos. Una resistencia de 120 Ohm %4 W deben
ser instalados en ambos extremos de un segmento de red a través de la lineas de CAN_L y CAN_H.

Figura 5: Resistencia de terminacion diagrama de cableado

3.3.5 El diagrama de cableado de red
La figura 6 muestra un ejemplo de la red CANopen diagrama de cableado para la SMVector.

Master

CANopen (NMT) SMV CANopen

Maodulo de opcion

[cAN GND| CAN L | CANH |

Maodulo de opcion
SMV CANopen

[ cAN_GND| CAN_L | can_H

| CAN_GND| CAN_L | CAN_H

CMVCANO1B

'I:I Minimo 1m Minimo 1m

Figura 6: El diagrama de cableado de red

120 Q

NOTA:

Segun la especificacion CiA (DRP303-1) se recomienda que la CAN_GND estar conectado en todos los nodos.
Si esto no es posible debido a restricciones de aplicacion o por cable, entonces se recomienda que el terminal

CAN_GND estar conectado al chasis / tierra (PE).

Lenze



4.1

Puesta en servicio on

Puesta en servicio de las comunicaciones de CANopen
Después de la instalacion del modulo de comunicaciones de CANopen...
Instalacion rapida

Desconectada la potencia del accionamiento, conecte el mddulo de comunicaciones de CANopen y el cable de la
red al accionamiento, como se indica en la seccion anterior.

NOTA:

[

l Si la red CANopen ya esta funcionando, NO conecte el conector de la red hasta que los parametros
Node ID (ID del Nodo) y Baud rate (velocidad en baudios) no estén correctamente configurados en el

accionamiento instalado.

Aplique potencia al accionamiento. En el menu de parametros del accionamiento, seleccione el parametro P400
Network Protocol (Protocolo de Red) y configurelo a 3 -- CANopen. Hecho esto, el modulo se inicializara con el
protocolo de CANopen y entrara en la modalidad Online (en linea) - P402 = 3.

Para vigilar y controlar el accionamiento a través de la red, se configuraran como minimo los parametros siguientes:

P410 Id. de nodo (valor predeterminado 1)
P411 Velocidad en baudios (valor predeterminado 5 = 500 kbps)

P100  Arranque de la fuente de control - El control de la red se puede asumir en cualquier
modalidad de funcionamiento, excepto cuando P100 = 2 teclado remoto solamente.

NOTA:
Si P100 no es igual a 0, TB1 debera conectarse a TB4 para poner en marcha el
accionamiento.

P112  Rotacién — Configure este parametro a Avance y Retroceso (1) si debe funcionar en
ambas direcciones.

P121 Uno de estos parametros debe configurarse a 9 — Para asumir el control de la red y
P122 ) L ! .

o arrancar a través de la red, Activacion de red y el terminal correspondiente deben
P123 estar cerrados.

P304  Frecuencia nominal del motor, P305 Velocidad nominal del motor — si es
preciso ampliar la velocidad de la red en unidades de RPM, esos parametros se
configurardn segun se indica en la placa del motor.
Para activar los cambios introducidos en P400 y P401, use el parametro de nodo P418 Restablecer CAN o recicle
la potencia.

Si no se ha modificado ningun otro parametro de CANopen, el accionamiento entrara en estado Prefuncionamiento
de CANopen (véase P412, P419), y cada 2 segundos (P416) transmitira un mensaje heartbeat.

Como valores predeterminados, RPDO#1 (P44x) y TPDO#1 (P46x) estan activados cuando el estado de CANopen
pasa a estado de funcionamiento.

Lenze 9 CMVCANO1B



Puesta en servicio

5 Parametros ampliados para CANopen

Ademas de los parametros del accionamiento (que se detallan en el manual de instalacion y funcionamiento, que
acompafia al accionamiento), la Instalacion del mddulo CANopen dara acceso a los parametros de la serie 400, que
son exclusivamente para el modulo de comunicaciones de CANopen.

51 Menu de parametros
Codigo Ajustes posibles
Ne. ‘ Nombre o oo | S€lECCiON IMPORTANTE

Parametros especificos del médulo CANopen

pypn | Protocolo de red 0  Noactivo
3  CANopen

pyp ¢ |Revision del modulo 02.0.0 |La pantalla indica 02.x.x donde: Sélo lectura
02 = Médulo CANopen
x.X = Revisién del médulo

pypa |Estado del modulo 0 0  Noinicializado
1 Inicializacién: médulo a EPM
2 Inicializacion: EPM a médulo
3 Enlinea Sélo lectura
4 Error de inicializacién fallida
5  Error de interrupcion
6 Inicializacion fallida El tipo de mddulo no coincide (P40 1)
7  Error de inicializacién La seleccion del protocolo no coincide (P400)

P43 |Restablecimiento del 0 0  Ninguna accion

médulo 1 Restablecer los valores de Retorna los parametros del médulo 401...499 a
parametros del médulo a los valores los valores predeterminados indicados en este
predeterminados. manual.
pyOH Acciér] de interrupcion 3 0 Ignorar . Acgic’m a emprendgr en caso de interrupcion del
detmeddo 1 PARADA (véase P111) . Q%iﬁ:géicggi]riggggén se fija en 200ms.

2  Parada rapida * La Seleccién 1 (PARADA) se hace por el
3 Fallo (F_ntF) método elegido en P11

pypg |Falloenlared 0 0  Ningun fallo
1 Fallo de tiempo de guardia F_nF |
2  Fallo de monitor de mensaje F_nfFé Sdlo lectura
3  Fallo de interrupcion de RPD1 F_nF3
4 Fallo de interrupcion de RPD2 fF_nF4

pypg | Propiedad Especifico del fabricante Sdlo lectura

CMVCANO1B 10 Lenze




Puesta en servicio

Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
Parametros de bus de CANopen / sistema
Py jg |Direccion de CAN (ID 1 1 127 |If P413 = 0, 1: configuracién méaxima = 63
Nodo)
Py ¢ 1) |Velocidad en baudios 5 0 10 kbps (distancia max. = 5000m)
de CAN 1 20 kbps (distancia méx. = 2500m)

2 50 kbps (distancia max. = 1000m)

3 125 kbps (distancia max.= 500m)

4 250 kbps (distancia max. = 250m)

5 500 kbps (distancia max. = 100m)

6 800 kbps (distancia max. = 50m)

7 1000 kbps (distancia max. = 25m)

Py j2() |Modo de arranque de 0 0  Pre-operacional . P412 = 0: El controlador entra en estado de
CAN pre-operacional

1 Operacional ¢ P412 =1: El controlador entra
automaticamente en estado de operacional
(Slave (servidor) con encendido NMT
0x1F80 con encendido - bit 2)

2  Modo seudomaster . P412 = 2: El controlador envia “NMT
iniciar todos los nodos” tras el tiempo de
encendido (h55) y entra en estado de
funcionamiento (no master NMT)

Py 3¢ |Canal de parametro 2 2 0  Activado: Rango de ID Nodo (1...63) * P413 =0, 1: direccion de CAN
(apoyo SDO#2 para el con ID COB preestablecida para RPDO| 1...63 usada para SDO1
Systembus de Lenze) y TPDO 64...127 usada para SDO2
* SDO#1 ID COB = 1536 + ID Nodo
1 Activado: Rango de ID Nodo (1...63) |« SDO#2 ID COB = 1600 + ID Nodo
con ID COB programable usando (si esta activado)
P440, P450, P460, P470 ' . .
Configuraciones predeterminadas:
2 Desactivado: Rango de ID Nodo RPDO#1: ID COB = 0x200 + ID Nodo
(1...127) con ID COB preestablecida | RPDO#2: ID COB = 0x300 + ID Nodo
para RPDO, y TPDO TPDO#1: ID COB = 0x180 + ID Nodo
TPDO#2: ID COB = 0x280 + ID Nodo
3  Desactivado: Rango de ID Nodo con ID
COB programable usando P440, P450,
P460, P470
Py 1y |ID COB SYNC 128 |0 2047 |El controlador no genera un objeto SYNC
Py j5(1) |Tiempo de arranque 3000 |0 {ms} 65535 | El controlador envia el mensaje “NMT inicia todos
inicial los nodos” después de este retraso (activado sélo
cuando P412 = 2)
py | |Tiempo de heartbeat 2000 |0 {ms} 65535 |* Tiempo de heartbeat del productor
* P416 = 0 desactiva la transmisién de heartbeat

M

comunicaciéon NMT”.
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Puesta en servicio

Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
py g |Restablecer nodo de 0 0  Ninguna accién En la transicién de 0 a 1, reinicializa el
CAN . controlador CAN y activa los cambios realizados
1 Restablecer accion CAN .
en los parametros marcados con (1)
& jAVISO!
La reinicializaciéon de CAN puede activar nuevas configuraciones RPDO que pueden producir
cambios en el estado actual del controlador, incluido el arranque.
py g |Estado de CANopen 0  Sininicializar * Sdlo lectura
1 Inicializando * Nota: Los RPDO y TPDO sdlo estan activos en
estado de funcionamiento (P419 = 5)
2 Parado
3  Pre-operacional
4  reservado
5  Operacional
P42 | Tiempo de guardia 0 {ms} 65535 | P420 x P421 = duracién del nodo
Factor de duracion 0 255 |° Si la trama RTR con ID = 0x700 + ID Nodo
P4e (P410) no se recibe durante la duracién del
pyaa |Reaccion al evento de 0  No activo nodo, el controlador reaccionaréa conforme a
tiempo de guardia . P422
1 PARADA (véase F I 1)  Si se activa un mensaje de heartbeat, la funcién
2  Parada rapida de guarda se desactiva
3 Inhibicion * P422 solo esta activado cuando el
accionamiento esta en modo de Control de red
4 Activacion de fallo F_nF { (n.xxx) y se ha recibido al menos una trama
RTR con ID=0x700+ID NODO.
PY423 |Comportamiento de 1 0 transicién a pre-operacional (sélo si el | Especifica la accién a emprender cuando
error estado actual es de funcionamiento) encuentra un error de comunicacion (ej. evento
1 Ningdn cambio de estado de guardia de nodo o Bus apagado)
2  transicion a parado
pygg | Tiempo de vigilancia 0 0 {ms} 65535 |* Se pueden usar P425 y P426 para vigilar todos
del mensaje los mensajes validos (p. ej.. SDO, SYNC,
PDO...)
P4PE |Mensaje de tiempo 0 0  No activo * P425 = 0 0 P426 = desactiva la funcion de
de reaccion de la . vigilancia del mensaje
L : 1 PARADA P11
vigilancia l(\fease ) * P426 activo solo con el accionamiento en
2 Parada rapida Modalidad de control de red (n.Xxxx)
3 Inhibicién
4 Activacion de fallo F_nF2
pya7 | Estado de interrupcion Bits: * Sdlo lectura
de vigilancia L . . ¢ Indica la causa de F.nt (fallo de disparo,
0 Interrupcién del tiempo de guardia Lo . .
inhibicién, parada rapida o parada) segun las
1 No se ha recibido ningin mensaje configuraciones de P422, P426, P445, P455
valido
2 Interrupcion de RPDO1
3 Interrupcién de RPD02
4  reservado
5 reservado
6 reservado
7  reservado

CMVCANO1B
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Puesta en servicio

Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
py2g |Estado del periférico Bits: * Sélo lectura
de CAN . * Avisos y errores de CAN
0  Error modo pasivo
1 Modo Bus off (bus apagado)
2  CAN activado
3  Receptor ocupado
4 Transmisor ocupado
5  Recuento de error de transmision >128
6  Trama de sobrecarga
7  Recuento de error de recepcion > 128
Parametros de configuracién RPDO#1
Pyyp@ |ID COB RPDO#1 513 0 2047 |SiP413 =0, 2: la configuracién cambiara a
512 + ID Nodo durante encendido o
restablecimiento de P418.
NOTA
COB ID sélo puede ser cambiado cuando P441 = 0 (desactivado)
P4y § |Activar/desactivar 1 0  Desactivar
RPDO# 1 Activar
Q jAVISO!
La reinicializaciéon de CAN puede activar nuevas configuraciones RPDO que pueden producir
cambios en el estado actual del controlador, incluido el arranque.
pyy2 |Tipo de transmisionde| 255 |0 255 |e P442 =0...240: transferencia en cada SYNC
RPDO#1 recibido.
* P442 = 254, 255: transferencia inmediata
pyyy | Temporizador de 0 0 {ms} 65535 |P444 = 0: vigilancia desactivada
vigilancia de evento
RPDO#1
pyyg |Reaccion de 0 0  Noactivo Solo activo cuando esta en Control de Red
interrupcion RPDO#1 R
interrupa 1 PARADA (véase P | I) (n-00x)
2  Parada rapida
3 Inhibicion
4 Activacion de fallo F_nF3
PYyyg@ |Formato de RPDO#1 2 0  DSP402 (Controladores y control de
(vea informacion sobre movimiento): Palabra de control PDO
el formato de RPDO) 0x6040
1 DSP402 (Controladores y control de * unidades de velocidad objetivo vl = RPM con
movimiento): Palabra de control PDO signo.
0x6040 + velocidad objetivo vl 0x6042 |» Calculo de RPM basado en P304 y P305
2  Palabra de control del controlador + Escalas de frecuencias de control de red:
Velocidad de red 10=1,0Hz
3  Palabra de control del controlador + Punto de consigna PID con signo: -999 ... 31,000
Punto de consigna PID
4 Palabra de control del controlador + Punto de consigna de par: 0...400%
Punto de consigna de par
pyyg |Contador RPDO#1 0 255 |« Solo lectura
* Numero de mensajes RPDO#1 recibidos
* Por encima de 255, vuelve a empezar a 0

@

o “Restablecer servicios de comunicacién NMT”.
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Puesta en servicio

ON
Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
Parametros de configuracién RPDO#2
pygn® |ID COB RPDO#2 769 0 2047 |SiP413 =0, 2: la configuracién cambiara a
768 + ID Nodo durante encendido o
restablecimiento de P418.
NOTA
COB ID sélo puede ser cambiado cuando P451 = 0 (desactivado)
pysg | |Activar/desactivar 0 0 Desactivar
RPDO#2 .
1 Activar
Q jAVISO!
La reinicializacion de CAN puede activar nuevas configuraciones RPDO que pueden producir
cambios en el estado actual del controlador, incluido el arranque.
pyg2 |Tipo de transmisionde| 255 |0 255 |* P452 =0...240: transferencia en cada SYNC
RPDO#2 recibido.
* P452 = 254, 255: transferencia inmediata
pygy | Temporizador de 0 0 {ms} 65535 |P454 = 0: vigilancia desactivada
vigilancia de evento
RPDO#2
pygg  |Reaccion de 0 0  No activo Sélo activo cuando esta en Control de Red
int ion RPDO#2 -
inerrupeton 1 PARADA (véaseP i) (n-00x)
2  Parada rapida
3 Inhibicion
4 Activacioén de fallo F_nF4
PYy5E@© |Formato de RPDO#2 2 0 DSP402 (Controladores y control de
(vea informacion sobre movimiento): Palabra de control PDO
el formato de RPDO) 0x6040
1 DSP402 (Controladores y control de ¢ unidades de velocidad objetivo vl = RPM con
movimiento): Palabra de control PDO signo.
0x6040 + velocidad objetivo vl 0x6042 | Calculo de RPM basado en P304 y P305
2  Palabra de control del controlador + Escalas de frecuencias de control de red:
Velocidad de red 10=1,0Hz
3  Palabra de control del controlador + Punto de consigna PID con signo: -999 ... 31,000
Punto de consigna PID
4 Palabra de control del controlador + Punto de consigna de par: 0...400%
Punto de consigna de par
pygg |Contador RPDO#2 0 255 | Solo lectura
* Numero de mensajes RPDO#2 recibidos
* Por encima de 255, vuelve a empezar a 0
Parametros de configuracién TPDO#1
pYygO@ |ID COB TPDO#1 385 |0 2047 |SiP413 =0, 2: la configuracion cambiara a
384 + ID Nodo durante encendido o
restablecimiento de P418.
NOTA
COB ID sélo puede ser cambiado cuando P461 = 0 (desactivado)
pyg | |Activar/desactivar 2 0 Desactivar
TPDO# 1 Activar (sin RTR)
2 Activar (con RTR) Activar interrogacion individual de TPDO#1
(3): Estos parametros surten efecto sélo trasel encendido, P418 Restablecer, P451 Transicion de desactivar a activar, “nodo de reconfigurar NMT” o “restablecimiento de

servicios de comunicacion NMT”.

(4):

servicios de comunicacion NMT”.
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Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
pyg2 |Tipo de transmisionde| 255 |0 255 | P462 = 0...240: Transmitir TPDO#1 después
TPDO#1 de cada enésimo SYNC recibido + Evento +
RTR (si esta activado)
* P462 = 253: Evento + RTR (si esta activado)
* P462 = 254: COS disparado (PALABRAO de
TPDO#1) + Evento + RTR (si esta activado)
* P462 = 255: Evento + RTR (si esta activado)
Pyg3I@ | Tiempo de inhibicion 0.0 0,0 {0,1 ms} 65535 |Configura el tiempo minimo entre transmisiones
de TPDO#1 de TPDO#1.
pygy | Temporizador de 0 0 {ms} 65535 | Establece el intervalo fijado para transmision de
eventos TPDO#1 TPDO#1
* P464 = 0: desactiva el temporizador de eventos
PYEE@® |Formato de TPDO#1 2 0 DSP402 (Controladores y control
(vea informacion sobre de movimiento): Palabra de estado
el formato de TPDO) 0x6041
1 DSP402 (Controladores y control * Unidades vl de control de esfuerzo = RPM con
de movimiento): Palabra de estado signo.
0x6041 + velocidad objetivo vl 0x6044 |» Calculo de RPM basado en P304 y P305
2  Palabra de estado del controlador + Escala de la frecuencia real: 10 = 1.0 Hz
Frecuencia real + E/S
3  Palabra de estado del controlador + Punto de consigna PID con signo: -999 ... 31,000
Frecuencia real + Punto de consigna
PID
4  Palabra de estado del controlador + Punto de consigna de par: 0...400%
Frecuencia real + Punto de consigna
de par
5  Palabra de estado coincide con la Configuracién empleada para controlar otro
palabra de control del controlador controlador SMVector. Véase Apéndice A1.
pyg7 |Mascara de bits 65535 |0 65535 | mascara de bits COS (cambio de estado)
PALABRAO TPDO#1 aplicado a PALABRAO de TPDO seleccionado
por P466.
* P467 = 65535: activa todos los bits de
PALABRAO para disparar un COS
* P467 = 0: desactiva el disparo de COS
* P462 = 254
pygg |Contador TPDO#1 0 255 |« Solo lectura
* Numero de mensajes TPDO#1 transmitidos
* Por encima de 255, vuelve a empezar a 0
Parametros de configuracién TPDO#2
py730® |ID COB TPDO#2 641 |0 2047 |If P413 =0, 2: a configuracion cambiara a
640 + ID Nodo durante encendido o
restablecimiento de P418.
NOTA
COB ID sélo puede ser cambiado cuando P471 = 0 (desactivado)
Py ¢ |Activar/desactivar 0 0  Desactivar
TPDO#2 1 Activar (sin RTR)
2 Activar (con RTR) Activar interrogacion individual de TPDO#2

(4):

cios de comunicacion NMT”.

(5):

servicios de comunicacion NMT”.
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Puesta en servicio

ON
Caédigo Ajustes posibles
. _ IMPORTANTE
Ne. Nombre predeterminado | S€l€CCION
py72 |Tipo de transmisionde| 255 |0 255 |* P472 =0...240: Transmitir TPDO#2 después
TPDO#2 de cada enésimo SYNC recibido + Evento +
RTR (si esta activado)
e P472 = 253: Evento + RTR (si esta activado)
* P472 = 254: COS disparado (PALABRAO de
TPDO#2) + Evento+ RTR (si esta activado)
e P472 = 255: Evento + RTR (si esta activado)
PY736) |Tiempo de inhibicion 0.0 0,0 {0,1 ms} 65535 | Configura el tiempo minimo entre transmisiones
de TPDO#2 de TPDO#2
pyqy | Temporizador de 0 0 {ms} 65535 |* Establece el intervalo fijado para transmision de
eventos TPDO#2 TPDO#2
* P474 = 0: desactiva el temporizador de eventos
PYy7E® |Formato de TPDO#2 2 0 DSP402 (Controladores y control
(vea informacion sobre de movimiento): Palabra de estado
el formato de TPDO) 0x6041
1 DSP402 (Controladores y control * Unidades vl de control de esfuerzo = RPM con
de movimiento): Palabra de estado signo.
0x6041 + velocidad objetivo vl 0x6044 |» Calculo de RPM basado en P304 y P305
2  Palabra de estado del controlador + Escala de la frecuencia real: 10 = 1,0 Hz
Frecuencia real + E/S
3  Palabra de estado del controlador + Punto de consigna PID con signo: -999 ... 31,000
Frecuencia real + Punto de consigna
PID
4  Palabra de estado del controlador + Punto de consigna de par: 0...400%
Frecuencia real + Punto de consigna
de par
5  Palabra de estado coincide con la Configuracion empleada para controlar otro
palabra de control del controlador controlador SMVector. Véase Apéndice A1.
Py]7 |Mascara de bits 65535 |0 65535 | mascara de bits COS (cambio de estado)
PALABRAO TPDO#2 aplicado a PALABRAO de TPDO seleccionado
por P476.
* P477 = 65535: activa todos los bits de
PALABRAO para disparar un COS
* P477 = 0: desactiva el disparo de COS
* P472 =254
py1g |Contador TPDO#2 0 255 | Solo lectura
* Numero de mensajes TPDO#2 transmitidos
* Por encima de 255, vuelve a empezar a 0
Parametros especificos del médulo CANopen
pygg | Version de software * Sélo lectura
del Médulo de * Pantalla alternativa: xxx-; -yy
comunicacién
p4ygg |Mensajes perdidos * Sélo lectura
Controlador a Médulo
pygg |Mensajes perdidos * Sdlo lectura
Médulo a Controlador
(5): Estos parametros surten efecto sélo trasel encendido, P418 Restablecer, P471 Transicion de desactivar a activar, “nodo de reconfigurar NMT” o “restablecimiento de

servicios de comunicacion NMT”.

CMVCANO1B
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5.2

Informacion sobre formato CANopen

Puesta en servicio

Las tablas de las secciones siguientes pueden usar descripciones del estandar 402 DSP de CANopen. No debe

interpretarse que la terminologia se refiere al hardware del controlador.

5.2.1

Informacion sobre el formato de RPDO (P446/P456)

PALABRAQO - palabra de control 0x6040 de DSP402

Bit

Configuracion P446 / P456 = 0

Conmutador de salida ©
0 = conmutador OFF (apagado) (i)
1 = conmutador ON (encendido) (e)

Activar voltaje ©
0 = Desactivar voltaje (i)
1 = Activar voltaje (e)

Parada rapida
0 = Parada rapida activada
1 = Parada rapida no activada

Inhibicién del controlador ©
0 = Inhibicion del controlador (i)
1 = Sin inhibicién del controlador(e)

Reservado

Reservado

Reservado

N oo~

Restablecer fallo: en la transicién de 0 a 1

Inhibicion de movimiento ©)
0 = ejecutar movimiento (e)
1 = parada (i)

Reservado

Reservado

11

Direccidon de rotacion
0 = CW (adelante)
1 =CCW (atras)

12

Control
0 = Control local
1 = Control de red

13

Referencia de velocidad
0 = Referencia local
1 = Referencia de red

14

Freno de CC
0 = Freno de CC no activo
1 = Freno de CC activo

15

Reservado

PALABRAQO - palabra de control 0x6040 de DSP402

Bit Configuracion P446 / P456 = 1

Conmutador de salida ©
0 | 0 = conmutador OFF (apagado) (i)
1 = conmutador ON (encendido) (e)

Activar voltaje ©
1 |0 = Desactivar voltaje (i)
1 = Activar voltaje (e)

Parada rapida
2 |0 = Parada rapida activada
1 = Parada rapida no activada

Inhibicién del controlador ©
3 | 0 = Inhibicién del controlador (i)
1 = Sin inhibicién del controlador(e)

4 | Reservado
5 | Reservado
6 |Reservado
7 | Restablecer fallo: en la transicién de 0 a 1

Inhibicion de movimiento ©
8 | 0 = ejecutar movimiento (e)
1 = parada (i)

9 | Reservado

10 | Reservado

Direccién de rotacion
11 | 0=CW (adelante)
1 =CCW (atras)

Control
12 | 0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
13 | 0 = Referencia local
1 = Referencia de red

Freno de CC
14 |0 = Freno de CC no activo
1 = Freno de CC activo

15 | Reservado

PALABRA1

Velocidad objetivo vl firmada 0x6042 (RPM)

¢ Calculo de RPM basado en P304 y P305

* Ejemplo 1: P304 = 60Hz; P305 = 1750 RPM solicita
adelante punto de consigna (CW) a 25,0 HZ = 25,0 x
1750/60 = 729 = 0x02D9

¢ Ejemplo 2: P304 = 50Hz; P305 = 1390 RPM solicita atras
punto de consigna (CCW) a 44,5 HZ = -(44,5 x 1390/50) =

-1237 = 0xFB2B
Nota: el signo de la velocidad objetivo tiene preferencia
sobre el bit 11 en la palabra 0!

(6): La accion del bit indicado se implanta como inhibicién. Estos bits inhiben el accionamiento cuando esta en el estado indicado con (i) y activan el
accionamiento en el estado indicado con (e).

Lenze
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Puesta en servicio

Bit Configuracion P446 / P456 = 2

Marcha adelante
0 |0 =NO marcha adelante
1 = Marcha adelante

Marcha atras
1 | 0=NO Marcha atras
1 = Marcha atras

2 | Restablecer fallo: en la transicion de 0 a 1

3 | Reservado

4 | Reservado

Control
5 |0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
6 |0 = Referencia local
1 = Referencia de red

7 | Reservado

8 | Punto de consigna/referencia de red (cuando Bit 6 = 1)

g |0-Red 6 - Preset #3
1 - Teclado 7 - Preconfiguracion #4 @)
10 2-0-10VCC 8 - Preconfiguracién #5
3-4-20mA 9 - Preconfiguracién #6

11 |4 - Preconfiguracion #1 10 - Preconfiguracion #7 @
5 - Preconfiguracion #2 11 - MOP

Inhibicién del controlador
12 | 0 = Sin Inhibicién del controlador
1 = Inhibicién del controlador

Parada rapida
13 | 0 = Parada rapida no activada
1 = Parada rapida activada

Modo fuerza (s6lo Red / modos PID)
14 |0 = Ninguna accién
1 = Forzar Modo de lazo manual / abierto

Freno CC
15 |0 = Freno CC no activo
1 = Freno CC activo

Bit Configuracion P446 / P456 = 3

Marcha adelante
0 |0 =NO marcha adelante
1 = Marcha adelante

Marcha atras
1 |0 =NO Marcha atras
1 = Marcha atras

2 | Restablecer fallo: en la transicion de 0 a 1

3 | Reservado

4 | Reservado

Control
5 |0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
6 |0 = Referencia local
1 = Referencia de red

7 | Reservado

8 | Punto de consigna/referencia de red (cuando Bit 6 = 1)

9 |0-Red 6 - Preconfiguracion #3
1 - Teclado 7 - Preconfiguracion #4 @)
10 /5. 0-10 VCC 8 - Preconfiguracion #5 @
3-4-20 mA 9 - Preconfiguracién #6

11 |4 - Preconfiguracion #1 10 - Preconfiguracion #7 @
5 - Preconfiguracion #2 11 - MOP

Inhibicién del controlador
12 | 0 = Sin Inhibicién del controlador
1 = Inhibicién del controlador

Parada rapida
13 |0 = Parada rapida no activada
1 = Parada rapida activada

Modo fuerza (sélo Red / modos PID)
14 |0 = Ninguna accién
1 = Forzar Modo de lazo manual / abierto

Freno CC
15 |0 = Freno CC no activo
1 = Freno CC activo

Resolucién de velocidad no sefalizada de 0,1 Hz

Punto de consigna de PID de la red

é * Valor recibido = 0x01F0 = 49,6 Hz é Valor firmado -999...3100

o (®)

= =

o | Salida digital y relé; activos cuando: o | Salida digital y relé; activos cuando:

2 |« Bit 9 = Colector abierto (y P142 = 25) 2 |« Bit 9 = Colector abierto (y P142 = 25)

O |« Bit 10 = Relé (y P140 = 25) O |« Bit 10 = Relé (y P140 = 25)

= Otros reservados para uso futuro = Otros reservados para uso futuro
Salida analdgica [0,01 VDC]; Activa cuando P150 = 9 Salida analdgica [0,01 VDC]; Activa cuando P150 = 9

& | * Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC & | Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC

o o

o (@)

= =

(7): Las preconfiguraciones #4, #5, #6 y #7 se ignoran cuando el accionamiento funciona en Modo PID o Modo Par.
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Bit Configuracion P446 / P456 = 4

Marcha adelante
0 |0 =NO marcha adelante
1 = Marcha adelante

Marcha atras
1 | 0=NO Marcha atras
1 = Marcha atras

2 | Restablecer fallo: en la transicion de 0 a 1

3 | Reservado

4 | Reservado

Control
5 |0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
6 | 0 = Referencia local
1 = Referencia de red

7 | Reservado

8 | Punto de consigna/referencia de red (cuando Bit 6 = 1)

g |0-Red 6 - Preconfiguracion #3
1 - Teclado 7 - Preconfiguracion #4 @
10 /5. 0-10 VCC 8 - Preconfiguracion #5 @
3-4-20mA 9 - Preconfiguracion #6 @

11 | 4 - Preconfiguracion #1 10 - Preconfiguracion #7 @

5 - Preconfiguracion #2 11 - MOP

Inhibicién del controlador
12 | 0 = Sin Inhibicién del controlador
1 = Inhibicién del controlador

Parada rapida
13 | 0 = Parada rapida no activada
1 = Parada rapida activada

Modo fuerza (s6lo Red / modos PID)
14 |0 = Ninguna accion
1 = Forzar Modo de lazo manual / abierto

Freno CC
15 |0 = Freno CC no activo
1 = Freno CC activo

WORD1

Punto de consigna de par no firmado
0 - 400% limitado por P330 (Limite de par)

WORD2

Salida digital y relé; activos cuando:

* Bit 9 = Colector abierto (y P142 = 25)
* Bit 10 = Relé (y P140 = 25)

Otros reservados para uso futuro

WORD3

Salida analdgica [0,01 VDC]; Activa cuando P150 = 9

¢ Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC

(7): Las preconfiguraciones #4, #5, #6 y #7 se ignoran cuando el accionamiento funciona en Modo PID o Modo Par.

Lenze

19

CMVCANO1B



5.2.2

Puesta en servicio

Informacion sobre el formato TPDO (P466/P476)

Bit

Configuracion P466 / P476 = 0

Listo

0 = No listo para encender
1 = Listo para encender

Conmutador de salida
0 = conmutador OFF (apagado)
1 = conmutador ON (encendido)

Funcionamiento
0 = Funcionamiento desactivado
1 = Funcionamiento activado

Fallo
0 = Ningun
1 = Fallo

fallo

Activar voltaje
[= 1 (activado) en el controlador]

Parada rapida
0 = Parada rapida activada
1 = Parada rapida no activada

Conmutador ON (encendido) activado
[= 0 (desactivado) en el controlador]

Aviso

7 |0=No Aviso
1 = Aviso

8 Especifico del fabricante
Red

0 = No remota (Manual)
1 = Remota (Network)

(WORDO0) PALABRAO — palabra de control 0x6041 de DSP402
(o]

Funcionamiento en punto de consigna
0 = punto de consigna no alcanzado
1 = punto de consigna alcanzado

Limite interno
0 = Limite NO activo
1 = Limite interno activo

12 |Reservado
13 | Reservado
14 |Reservado
15 |Reservado

(WORDO0) PALABRAO — palabra de control 0x6041 de DSP402

Bit

Configuracion P466 / P476 = 1

Listo
0 = No listo para encender
1 = Listo para encender

Conmutador de salida
0 = conmutador OFF (apagado)
1 = conmutador ON (encendido)

Funcionamiento

2 | 0 = Funcionamiento desactivado
1 = Funcionamiento activado
Fallo

3 | 0= Ningun fallo
1 = Fallo

4 Activar voltaje
[= 1 (activado) en el controlador]
Parada rapida

5 | 0= Parada rapida activada
1 = Parada rapida no activada

6 Conmutador ON (encendido) activado
[= 0 (desactivado) en el controlador]
Aviso

7 | 0=No Aviso
1 = Aviso

8 Especifico del fabricante
Red

9 | 0= No remota (Manual)
1 = Remota (Network)
Funcionamiento en punto de consigna

10 |0 = punto de consigna no alcanzado
1 = punto de consigna alcanzado
Limite interno

11 | 0 = Limite NO activo
1 = Limite interno activo

12 | Reservado

13 | Reservado

14 | Reservado

15 | Reservado

WORD1

Frecuencia de salida real firmada

* Célculo de RPM basado en P304 y P305

* Ejemplo 1: P304 = 60Hz; P305 = 1750 RPM solicita
adelante punto de consigna (CW) a 25,0 HZ = 25,0 x
1750/60 = 729 = 0x02D9

* Ejemplo 2: P304 = 50Hz; P305 = 1390 RPM solicita atras
punto de consigna (CCW) a 44,5 HZ = -(44,5 x 1390/50) =
-1237 = 0xFB2B

CMVCANO1B
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Puesta en servicio on

Bit Configuracion P466 / P476 = 2

Fallo del controlador
0 | 0= Ningun fallo
1 = Fallido

1 | Reservado

Marcha adelante
2 |0 = NO marcha adelante
1 = Marcha adelante

Marcha atras
3 |0=NO Marcha atras
1 = Marcha atras

Estado del controlador

4 | 0=No listo
1 = Listo
Control

5 |0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
6 |0 = Referencia local
1 = Referencia de red

Funcionamiento en punto de consigna
7 | 0 = punto de consigna no alcanzado
1 = punto de consigna alcanzado

8 | Fuente real de punto de consigna / referencia

g9 |0-Teclado 6 - Preconfiguracion #4
10 1-0-10VCC 7 - Preconfiguracion #5
2-4-20mA 8 - Preconfiguracion #6

3 - Preconfiguracion #1 9 - Preconfiguracion #7
11 |4 - Preconfiguracion #2 10 - MOP
5 - Preconfiguracion #3 11 - Red

Estado Modo PID
12 |0 =PID NO activado
1 = PID activado

Estado Modo Par
13 | 0=NO en Modo Par
1 = Modo Par activado

Estado Limite de corriente
14 |0 =NO en Limite de corriente
1 = en Limite de corriente

Freno CC
15 |0 = Freno CC no activo
1 = Freno CC activo

Bit Configuracion P466 / P476 = 3

Fallo del controlador
0 | 0= Ningun fallo
1 = Fallido

1 | Reservado

Marcha adelante
2 |0 = NO marcha adelante
1 = Marcha adelante

Marcha atras
3 |0 =NO Marcha atras
1 = Marcha atras

Estado del controlador

4 | 0=Nolisto
1 = Listo
Control

5 |0 = Control local
1 = Control de red

Referencia de velocidad
6 |0 = Referencia local
1 = Referencia de red

Funcionamiento en punto de consigna
7 | 0= punto de consigna no alcanzado
1 = punto de consigna alcanzado

8 | Fuente real de punto de consigna / referencia

g9 |0-Teclado 6 - Preconfiguracion #4
10 1-0-10VCC 7 - Preconfiguracion #5
2-4-20 mA 8 - Preconfiguracion #6

3 - Preconfiguracion #1 9 - Preconfiguracion #7
11 |4 - Preconfiguracion #2 10 - MOP
5 - Preconfiguracion #3 11 - Red

Estado Modo PID
12 |0 =PID NO activado
1 = PID activado

Estado Modo Par
13 |0 =NO en Modo Par
1 = Modo Par activado

Estado Limite de corriente
14 |0 = NO en Limite de corriente
1 = en Limite de corriente

Freno CC
15 |0 = Freno CC no activo
1 = Freno CC activo

Resolucién de frecuencia no firmada de 0,1 Hz

Resolucién de frecuencia real no firmada de 0,1 Hz

o o
o o
o ©)
= =
Bit de estados de entrada/salida digitales Valor Firmado de punto de consigna de PID real
8 Bit 2: Fallo de salida Bit 3: Estado limite de corriente rapida 8 -999...3100
@ |Bit4: TB1 ON (encendido) Bit 6: TB13A o
O |Bit7: TB13B Bit 8: TB13C o
= | Bit9: TB14 Estado salida Bit 10: Estado relé =
Bit 11: Relé de carga Bit 12: Nivel de asercion
8 Entrada analdgica [0,01 VCC]; activa cuando P150 = 9 8 Valor firmado de retalimentacion de PID real -999...3100
o | Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC o
o ©)
= =
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Puesta en servicio

Configuracion P466 / P476 = 5

Bit Configuracion P466 / P476 = 4 Bit .
(Especial para encadenar)

Fallo del controlador Marcha adelante

0 | 0= Ningun fallo 0 | 0= NO marcha adelante
1 = Fallido 1 = Marcha adelante

Marcha atras
1 | Reservado 1 |0=NO Marcha atras
1 = Marcha atras

Marcha adelante

2 | 0=NO marcha adelante 2 | Restablecer fallo: a la transicién de 0 a 1
1 = Marcha adelante
Marcha atras

3 | 0=NO Marcha atras 3 |Reservado
1 = Marcha atras
Estado del controlador

4 | 0= No listo 4 | Reservado
1 = Listo
Control Control

5 |0 = Control local 5 |1 = Control de red
1 = Control de red (configurado a 1 para coincidir con el Control de Red en RPDO)
Referencia de velocidad Referencia de velocidad

6 | 0= Referencia local 6 |1 = Referencia de red
1 = Referencia de red (configurada a 1 para coincidir con la referencia de velocidad en RPDO)
Funcionamiento en punto de consigna

7 |0 = punto de consigna no alcanzado 7 | Reservado
1 = punto de consigna alcanzado

8 | Fuente real de punto de consigna / referencia 8 | Fuente real de punto de consigna / referencia

g |0-Teclado 6 - Preconfiguracion #4 9 |0-Red 6 - Preconfiguracion #3

10 1-0-10VCC 7 - Preconfiguracion #5 10 1 - Reservado 7 - Preconfiguracion #4
2-4-20mA 8 - Preconfiguracion #6 2 - Reservado 8 - Preconfiguracion #5
3 - Preconfiguracién #1 9 - Preconfiguracion #7 3 - Reservado 9 - Preconfiguraciont #6

11 | 4 - Preconfiguracion #2 10 - MOP 11 | 4 - Preconfiguracion #1 10 - Preconfiguracion #7
5 - Preconfiguraciéon #3 11 - Red 5 - Preconfiguracion #2 11 - Reservado
Estado Modo PID Inhibicién del controlador

12 |0 =PID NO activado 12 | 0 = Sin Inhibicién del controlador
1 = PID activado 1 = Inhibicién del controlador
Estado Modo Par Parada rapida

13 |0 =NO en Modo Par 13 | 0 = Parada rapida no activada
1 = Modo Par activado 1 = Parada rapida activada
Estado Limite de corriente Modo fuerza (s6lo Red / modos PID)

14 |0 =NO en Limite de corriente 14 |0 = Ninguna accién
1 = en Limite de corriente 1 = Forzar Modo de lazo manual/abierto (debe ajustarse a 0)
Freno CC Freno CC

15 |0 = Freno CC no activo 15 |0 = Freno CC no activo

1 = Freno CC activo

1 = Freno CC activo

WORD1

Resolucion de frecuencia real no firmada de 0,1 Hz

WORD1

Velocidad de comando no firmada, resolucién de 0,1 Hz
¢ Valor recibido = 0x01F0 = 49,6 Hz

WORD2

de par real [%]

WORD2

Salida y relé analdgicos; Activos cuando:
* Bit 9 = Colector abierto (y P142 = 25)

* Bit 10 = Relé (y P140 = 25)

Otros reservados para uso futuro

WORD3

Entrada analégica 0-10 VCC TB [0,01 VCC]
¢ Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC

WORD3

Salida analdgica [0,01 VCC]; Activa cuando P150 = 9
* Valor recibido = 0x024B = 5,87 VCC

CMVCANO1B
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Solucion de problemas y eliminacion de fallos

6

Solucion de problemas y eliminacion de fallos

6.1 Fallos
Pantalla Estado Causa Solucion
F ntE Interrupciéon de comunicacion de No se establece una conexién Compruebe el cable y la conexién entre
-n madulo a controlador entre controlador y médulo. mddulo y controlador
E.AF Fallo del tiempo de guardia Vea los parametros P420, P421, P423
EAFR Interrupcién de la ylgllanaa del Vea los pardmetros P425, P426
mensaje

Interrupcioén de la vigilancia de .

£.AF3 RPDO#1 Vea los pardmetros P444, P445
Interrupcion de la vigilancia de .

F.aFY RPDO#2 Vea los parametros P454, P455

6.2

Lenze

Solucion de problemas

Sintoma

Causa posible

Solucion

No hay comunicacién
desde el controlador

El médulo no se ha inicializado .
correctamente .

Verifique la conexién del médulo
Compruebe P400 y P402

Parametros de CANopen incorrectos | e

Utilice P403 para restablecer los parametros
de CANopen.
Compruebe P410 y P411

Cableado incorrecto .

Compruebe el cableado entre la Red de
CANopen y el médulo de comunicacion.
Compruebe que el blogue de terminales
estéa bien encajado.

Compruebe la conexién entre el médulo y el
controlador.

Los comandos de
escritura de CANopen
son ignorados o
devuelven excepciones.

El terminal “Network Enabled” (Red
activada) esta abierto o no esta
configurado.

Configure uno de los terminales de entrada
(P121, P122, 0 P123) a la funcion “Network
Enabled” (seleccion 9) y cierre el contacto
correspondiente.

El controlador se para
sin motivo evidente

Uno de los mensajes de vigilancia

de CANopen se ha interrumpido y su
reaccion de interrupcion se configura a
STOP (PARADA).

Identificar el mensaje de interrupcion (P427) y
modificar el tiempo de interrupcidn apropiado o la
reaccion a los parametros de interrupcion.
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Apeéendice

Apéndice A - Ejemplo de configuracion
Sistema de accionamiento Master / Seguidor

El siguiente ejemplo muestra como configurar un tipico sistema de accionamiento “Master - Seguidorr” usando
CANopen como el vinculo entre los dos accionamientos. El accionamiento “Master” puede ser controlado por
CANopen o por elementos de control tradicionales (relés, interruptores, potenciometros, etc.); el “Seguidorr”
recibira sus comandos (marcha, velocidad, etc.) del “Master” cuando se establezca un cierre de contacto (o puente)
entre los terminales 4 y 13-A para activar el Control de la Red en el accionamiento del seguidor.

jAVISO!

& El control de red permite arrancar y parar automaticamente el accionamiento del inversor. El disefo
del sistema debe incluir una proteccién adecuada para evitar que el personal tenga acceso al
equipo en movimiento mientras se aplica potencia al sistema de transmision.

Este ejemplo se da s6lo como ilustracion. En una aplicacion real, deberan afiadirse mas precauciones de seguridad,
entre ellas la prevencion del acceso al teclado del accionamiento “Seguidor” para fines de funcionamiento ya que
el accionamiento “Master” podria volver a poner en marcha el accionamiento “Seguidor” incluso después de un
comando de STOP en el teclado local. Como siempre, la responsabilidad del sistema corresponde al creador de la
maquina.

Parametros
Configuracién del accionamiento Master Follower Drive configuration
Ne. | Nombre Configuracion N°. | Nombre Configuracion
Py jg | Direccion de CAN |1 P )00 |Fuente de Puntode |3 Sdlo red
(ID Nodo) consigna
PY { { | Velocidad en 5 500 kbps P {2 { | Funcion de entrada |9  Activacion red
baudios de CAN TB-13A

¢ Puede usarse cualquiera de las entradas TB13; en
este ejemplo se usa , TB-13A

Py (2 |Modo de arranque |1 Operacional py 4 |Direccion de CAN |2
de CAN (ID Nodo)
Py (3 | Canal de 2  Desactivar con ID COB Py 4 | Velocidad en 5 500 kbps
parametro 2 predeterminado baudios de CAN
(SDO#2)
pPygY | Temporizador de | 10 ms gy |2 | Modo de arranque | 1 Operacional
eventos TPDO#1 de CAN
PYyEE | Formato de 5 Lapalabra de estado coincide py 13 |Canal de parametro |3  Desactivar con ID COB
TPDO#1 con la palabra de control de 2 (SDO#2) predeterminado
SMV.

pyypg | 1D COB RPDO#1 385
(P460 desde el controlador #1)

NOTA: COB ID sélo puede ser cambiado cuando
P441 = 0 (desactivado)

pyy ¢ | Activar/desactivar |1 Activar
RPDO#1
pyyy | Temporizador de 50 ms
vigilancia de evento

RPDO#1
pyyg | Reaccion de 1 PARADA
interrupcion
RPDO#1
pyyg | Formato de 2 Palabra de control de SMV +
RPDO#1 Velocidad de red.
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Apendice

Tras configurar los parametros, ejecute Restablecer nodo utilizando el parametro P418 o pasando un ciclo de
potencia.

° NOTA:

l SIEMPRE QUE se cambie cualquier nodo o direccion de los PDO, aquéllos deberan estar
desactivados/activados (usando P441 6 P451) o se debera reconfigurar el accionamiento mediante

ciclos de potencia.

Después de configurar estos controladores como se indica mas arriba, el accionamiento “Seguidor” seguira el
funcionamiento del accionamiento “Master”, incluidas las funciones de estado Inhibicién, Parada rapida, Freno de
CC, selecciones de punto de consigna preconfiguradas, direccion y velocidad. Para mas seguridad, el accionamiento
“Seguidor” pasara al estado de inhibicion si no se recibe un PDO valido desde el “Master” dentro de 50ms.

NOTA:
i . Si el accionamiento Seguidor no ve un PDO valido antes de agotarse el periodo tiempo de
interrupcion, pasara al estado de inhibicién. Esta accién es siempre un STOP inmediato por inercia,
aunque el Seguidor especifique otra accién en P111. Por ejemplo, un fallo del Mater producira un
estado de inhibicion en el Seguidor (visualizado como STOP) apagando todos los dispositivos de
potencia.

. En el momento del encendido, los accionamientos no empezaran a funcionar a menos que el Master
esté configurado para ello (P110 =1, 3, 4,5, 6 6). El accionamiento Seguidor respondera con un
arranque normal aunque se haya configurado el Master para un rearranque al vuelo.

3 Durante la marcha, el Master enviara continuamente un comando de “marcha” al Seguidor.
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