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Informacion de seguridad

Informacién importante

Tenga en cuenta

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con
el dispositivo antes de instalarlo, utilizarlo, revisarlo o realizar su mantenimiento.
Los mensajes especiales que se ofrecen a continuacion pueden aparecer a lo
largo de la documentacion o en el equipo para advertir de peligros potenciales, o
para ofrecer informacién que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si no se siguen las

2 La inclusion de este icono en una etiqueta “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
instrucciones.

de lesiones. Observe todos los mensajes que siguen a este icono para evitar
posibles lesiones o incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién de peligro que, si no se evita, provocara lesiones graves o
incluso la muerte.

: Este es el icono de alerta de seguridad. Se utiliza para advertir de posibles riesgos

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de peligro que, si no se evita, podria provocar lesiones
graves o incluso la muerte.

A ATENCION

ATENCION indica una situacién peligrosa que, si no se evita, podria provocar lesiones leves
o0 moderadas.

AVISO

AVISO indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar
dafos en el equipo.

La instalacion, manejo, puesta en servicio y mantenimiento de equipos eléctricos
deberan ser realizados sélo por personal cualificado. Schneider Electric no se
hace responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Una persona cualificada es aquella que cuenta con capacidad y conocimientos
relativos a la construccion, el funcionamiento y la instalaciéon de equipos
eléctricos, y que ha sido formada en materia de seguridad para reconocer y evitar
los riesgos que conllevan tales equipos.

Cualificacién del personal

Los trabajos en este producto deben realizarse exclusivamente por técnicos
especialistas que conozcan y entiendan el contenido de este manual y toda la
documentacion correspondiente al producto. Gracias a su formacion técnica, asi
como a sus conocimientos y experiencia, los técnicos especialistas tienen que ser
capaces de prever y reconocer posibles peligros que pueden producirse debido a
la utilizacién del producto, la modificacién de los ajustes y, en general, por el
equipo mecanico, eléctrico y electronico del conjunto de la instalacién.

0198441113770.14



Servoaccionamiento

Informacién de seguridad

Uso previsto

Los técnicos especialistas deber ser capaces de prever y reconocer posibles
peligros que pueden producirse debido a la parametrizacién, a modificaciones de
los ajustes y al equipamiento mecanico, eléctrico y electrénico.

La persona cualificada debe estar familiarizada con los estandares, disposiciones
y normativas para la prevencién de accidentes industriales, que deberan seguir
cuando disefien e implementen el sistema.

Los productos descritos en este documento o afectados por este documento son
servovariadores para servomotores trifasicos, asi como software, accesorios y
opciones.

Los productos estan especificados para el ambito industrial y unicamente pueden
utilizarse de conformidad con las instrucciones, indicaciones, ejemplos e
informacion de seguridad de la presente guia del usuario y demas documentos
aplicables.

Deben cumplirse en todo momento las normas de seguridad vigentes, las
condiciones especificadas y los datos técnicos.

Antes de utilizar los productos debe realizarse una valoracion de riesgos en
relacién con la aplicacién concreta. En funcién de los resultados obtenidos,
deberan tomarse las medidas relevante para la seguridad convenientes.

Puesto que los productos se utilizan como partes de un sistema total o de un
proceso, la seguridad personal debe quedar garantizada mediante el concepto de
este sistema total o del proceso.

El funcionamiento de los productos debe realizarse Unicamente con los cables y
accesorios especificados. Utilice Unicamente accesorios y piezas de repuesto
originales.

Cualquier otro uso se considerara no conforme a los fines previstos y puede
resultar peligroso.

Antes de empezar

No utilice este producto en maquinaria sin proteccién de punto de funcionamiento.
La ausencia de proteccion de punto de funcionamiento en una maquina puede
provocar lesiones graves al operador de dicha maquina.

A ADVERTENCIA

EQUIPO SIN PROTECCION

* No utilice este software ni los equipos de automatizacion relacionados en
equipos que no dispongan de proteccion de punto de funcionamiento.

* Nointroduzca las manos u otras partes del cuerpo dentro de la maquinaria
mientras esta en funcionamiento.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Este equipo de automatizacion y el software relacionado se utilizan para controlar
diversos procesos industriales. El tipo o modelo del equipo de automatizacion
adecuado para cada uso varia en funcion de factores tales como las funciones de
control necesarias, el grado de proteccion requerido, los métodos de produccion,
la existencia de condiciones poco habituales, las normativas gubernamentales,
etc. En algunos usos, puede ser necesario mas de un procesador, como en el
caso de que se requiera redundancia de respaldo.
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Iniciar y probar

Solamente el usuario, el fabricante de la maquina o el integrador del sistema
conocen las condiciones y los factores presentes durante la configuracion, el
funcionamiento y el mantenimiento de la maquina y, por consiguiente, pueden
decidir el equipo asociado y las medidas de seguridad y los enclavamientos
relacionados que se pueden utilizar de forma adecuada. Al seleccionar los
equipos de automatizacion y control, asi como el software relacionado para un
uso determinado, el usuario debera consultar los estandares y las normativas
locales y nacionales aplicables. La publicacién National Safety Council's Accident
Prevention Manual (que goza de un gran reconocimiento en los Estados Unidos
de América) también proporciona gran cantidad de informacion de utilidad.

En algunas aplicaciones, como en el caso de la maquinaria de embalaje, debe
proporcionarse proteccion adicional al operador, como la proteccion de punto de
funcionamiento. Esta medida es necesaria si existe la posibilidad de que las
manos y otras partes del cuerpo del operador puedan introducirse y quedar
atrapadas en areas o puntos peligrosos, lo que puede provocar lesiones graves.
Los productos de software por si solos no pueden proteger al operador frente a
posibles lesiones. Por este motivo, el software no se puede sustituir por la
proteccion de punto de funcionamiento ni puede realizar la funcién de esta.

Asegurese de que las medidas de seguridad y los enclavamientos mecanicos/
eléctricos relacionados con la proteccion de punto de funcionamiento se hayan
instalado y estén operativos antes de que los equipos entren en funcionamiento.
Todos los enclavamientos y las medidas de seguridad relacionados con la
proteccion de punto de funcionamiento deben estar coordinados con la
programacion del software y los equipos de automatizacion relacionados.

NOTA: La coordinacion de las medidas de seguridad y los enclavamientos
mecanicos/eléctricos para la proteccion de punto de funcionamiento esta
fuera del ambito de la biblioteca de bloques de funciones, la guia de usuario
del sistema o de otras instalaciones mencionadas en esta documentacion.

Antes de utilizar los equipos eléctricos de control y automatizacién para su
funcionamiento normal tras la instalacién, es necesario que personal cualificado
lleve a cabo una prueba de inicio del sistema para verificar que los equipos
funcionan correctamente. Es importante realizar los preparativos para una
comprobacion de estas caracteristicas y disponer de suficiente tiempo para llevar
a cabo las pruebas de forma completa y correcta.

A ADVERTENCIA

PELIGRO DE FUNCIONAMIENTO DEL EQUIPO

» Compruebe que se hayan seguido todos los procedimientos de instalacion y
configuracion.

» Antes de realizar las pruebas de funcionamiento, retire de todos los
dispositivos todos los bloqueos u otros medios de sujecion temporales
utilizados para el transporte.

* Retire del equipo las herramientas, los medidores y el material de desecho
que pueda haber.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Realice todas las pruebas de inicio recomendadas en la documentacion del
equipo. Guarde la documentacion del equipo para consultarla en el futuro.

Las pruebas del software deben realizarse tanto en un entorno simulado
como en un entorno real.

Verifique que no existen cortocircuitos ni conexiones a tierra temporales en todo
el sistema que no estén instalados segun la normativa local (de conformidad con
National Electrical Code de EE. UU., por ejemplo). Si fuera necesario realizar
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pruebas de tension de alto potencial, siga las recomendaciones de la
documentacion del equipo para evitar dafar el equipo fortuitamente.

Antes de dar tension al equipo:

Retire del equipo las herramientas, los medidores y el material de desecho
que pueda haber.

Cierre la puerta de la carcasa del equipo.

Retire todas las conexiones a tierra temporales de las lineas de alimentacién
de entrada.

Realice todas las pruebas iniciales recomendadas por el fabricante.

Funcionamiento y ajustes

Las precauciones siguientes proceden de NEMA Standards Publication ICS 7.1-
1995 (prevalece la version en inglés):

Aunque se ha extremado la precaucion en el disefo y la fabricacion del
equipo o en la seleccion y las especificaciones de los componentes, existen
riesgos que pueden aparecer si el equipo se utiliza de forma inadecuada.

En algunas ocasiones puede desajustarse el equipo, lo que provocaria un
funcionamiento incorrecto o poco seguro. Utilice siempre las instrucciones
del fabricante como guia para realizar los ajustes de funcionamiento. El
personal que tenga acceso a estos ajustes debe estar familiarizado con las
instrucciones del fabricante del equipo y con la maquinaria utilizada para los
equipos eléctricos.

El operador solo debe tener acceso a los ajustes de funcionamiento que
realmente necesita. El acceso a los demas controles debe restringirse para
evitar cambios no autorizados en las caracteristicas de funcionamiento.

12
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Acerca de este libro

Alcance del documento

Este manual describe las propiedades técnicas, la instalacién, la puesta en
marcha, el manejo y el mantenimiento del servoaccionamiento Lexium 32M
(LXM32M).

Campo de aplicacién

Este manual es valido para los productos estandar indicados en la codificacion de
los modelos; consulte la seccion Codificacion de los modelos, pagina 23.

Las caracteristicas descritas en el presente documento, asi como las descritas en
los documentos incluidos a continuacion en la seccién Documentos relacionados,
pueden consultarse en linea. Para acceder a la informacién en linea, visite la
pagina de inicio de Schneider Electric www.se.com/ww/en/download]/.

Las caracteristicas descritas en el presente documento deben coincidir con las
caracteristicas que aparecen en linea. De acuerdo con nuestra politica de
mejoras continuas, es posible que a lo largo del tiempo revisemos el contenido
con el fin de elaborar documentos mas claros y precisos. En caso de que detecte
alguna diferencia entre el documento y la informacion online, utilice esta ultima
para su referencia.

Documentos relacionados

Titulo de la documentacion Numero de referencia
Lexium 32M - Servoaccionamiento - Guia del usuario (esta guia del 0198441113767 (eng)
usuario)

0198441113768 (fre)
0198441113766 (ger)
0198441113770 (spa)
0198441113769 (ita)
0198441113771 (chi)

LXM32M - Médulo CANopen - Guia del usuario 0198441113790 (eng)
0198441113791 (fre)
0198441113789 (ger)

LXM32M - Médulo DeviceNet - Guia del usuario 0198441113808 (eng)
0198441113809 (fre)
0198441113807 (ger)

LXM32M - Médulo EtherCAT - Guia del usuario 0198441113868 (eng)
0198441113869 (fre)
0198441113867 (ger)

LXM32M - Médulo EtherNet/IP - Guia del usuario 0198441113802 (eng)
0198441113803 (fre)
0198441113801 (ger)

LXM32M - Médulo Modbus/TCP - Guia del usuario 0198441113843 (eng)
0198441113844 (fre)
0198441113842 (ger)

LXM32M - Médulo Profibus DP-V1 - Guia del usuario 0198441113796 (eng)
0198441113797 (fre)

0198441113770.14 13


https://www.se.com/ww/en/download/
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113767-EN
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113768-FR
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113766-DE
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113770-ES
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113769-IT
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113771-ZH
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113790-EN
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113791-FR
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113789-DE
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113808-EN
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113809-FR
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113807-DE
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113868-EN
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113869-FR
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113867-DE
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113802-EN
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113803-FR
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113801-DE
https://www.se.com/ww/en/download/document/0198441113843-EN
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Titulo de la documentacion Numero de referencia

0198441113795 (ger)

LXM32M - Médulo PROFINET - Guia del usuario 0198441114106 (eng)
0198441114107 (fre)
0198441114105 (ger)

LXM32M - Médulos de encoder ANA, DIG y RSR - Guia del usuario | 0198441113818 (eng)
0198441113819 (fre)
0198441113817 (ger)

LXM32M - Médulo IOM1 - Guia del usuario 0198441113874 (eng)
0198441113875 (fre)
0198441113873 (ger)

LXM32M - Médulo de seguridad eSM - Guia del usuario 0198441113825 (eng)
0198441113826 (fre)
0198441113824 (ger)

LXM32 - Bus DC comun - Nota de aplicacion MNAO1MOO1EN (eng)
MNAO1MO001DE (ger)

Informacién relacionada con el producto

El uso y la aplicacion de la informacién contenida en el presente documento
requieren experiencia en disefio y programacion de sistemas de control
automatizados.

Unicamente usted como usuario, el constructor de la maquina o el integrador de
sistemas estan familiarizados con todas las condiciones y factores que son de
aplicacion para la instalacion, ajuste, funcionamiento, reparaciones y
mantenimiento de la maquina o de los procesos.

Asegurese de que se cumplan todas las normas o disposiciones en vigor
referentes a la conexion a tierra de todos los componentes de la instalacion.
Asegurese de que se cumplan todas las normas de seguridad, todos los
requisitos referidos a la electricidad y todas las normas vigentes para su maquina
0 su proceso en relacion con el uso de este producto.

Muchos componentes del producto, incluido el circuito impreso, funcionan con
tension de red y pueden producirse altas corrientes o tensiones transformadas.

El motor genera tension cuando se gira el eje.
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APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O EXPLOSION POR ARCO
ELECTRICO

» Desconecte la alimentacion del equipo, incluidos los dispositivos
conectados, antes de quitar las cubiertas o las puertas o instalar o quitar
accesorios, hardware, cables o conductores.

» |dentifique todos los interruptores con un rétulo "NO CONECTAR" o con una
sefializacion de peligro similar y bloquéelos en la posicién deenergizada.

» Espere 15 minutos para que se descargue la energia residual de los
condensadores del bus DC.

* Mida la tension en el bus DC con un dispositivo de deteccion de tension de
capacidad adecuada y asegurese de que la tensién sea inferior a 42 VVCC.

* No presuponga que el bus DC esta sin tensién porque el LED del mismo
esté apagado.

* Asegure el eje del motor contra accionamientos ajenos antes de realizar
trabajos en el sistema de accionamiento.

* No cortocircuite el bus DC ni los condensadores del bus DC.

* Vuelva a montar y fijar las cubiertas, los accesorios, los elementos de
hardware y los cables y compruebe que haya una conexién a tierra
adecuada antes de aplicar alimentacion eléctrica a la unidad.

» Utilice este equipo y los productos asociados solo con la tensién indicada.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Este equipo ha sido disefiado para funcionar fuera de cualquier ubicacion
peligrosa. Instale el equipo Unicamente en zonas sin atmésfera peligrosa.

APELIGRO

POSIBILIDAD DE EXPLOSION
Instale y utilice el equipo Unicamente en ubicaciones no peligrosas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Si la etapa de potencia se desactiva involuntariamente, por ejemplo, debido a una
caida de tension, a errores o a funciones, el motor dejara de frenar de forma
controlada. La sobrecarga, los errores o el uso erroneo pueden ocasionar el
incorrecto funcionamiento y desgaste prematuro del freno de parada.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Verifique que los movimientos sin efecto de frenado no puedan causar
lesiones ni dafios en el equipo.

» Verifique el funcionamiento del freno de detenciodn a intervalos regulares.
* No utilice el freno de detencién como freno de servicio.
* No utilice el freno de detencién para fines relacionados con la seguridad.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Los sistemas de variador pueden realizar movimientos imprevistos a causa de
cableados incorrectos, configuraciones incorrectas, datos incorrectos u otros
errores.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DE LA MAQUINA
» Instale con cuidado el cableado de acuerdo con los requisitos de CEM.

* No utilice el producto con ajustes y datos indeterminados.

+ Realice pruebas exhaustivas de puesta en marcha que incluyan la
verificacion de la configuracion y de los datos que determinen la posicién y
el movimiento.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

+ El disenador del esquema de control debe tener en cuenta las posibles
modalidades de fallo de rutas de control y, para ciertas funciones de control
criticas, proporcionar los medios para lograr un estado seguro durante y
después de un fallo de ruta. Algunas funciones de control criticas son, por
ejemplo, la parada de emergencia y la parada de sobrecarrera, un corte de
alimentacion o un reinicio.

» Paralas funciones criticas de control deben proporcionarse rutas de control
separadas o redundantes.

+ Las rutas de control del sistema pueden incluir enlaces de comunicacion.
Deben tenerse en cuenta las implicaciones de los retrasos de transmisién
no esperados o los fallos en el enlace.

+ Tenga en cuenta todas las reglamentaciones para la prevencion de
accidentes y las directrices de seguridad locales.!

+ Cada implementacién de este equipo debe probarse de forma individual y
exhaustiva antes de entrar en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

1 Para obtener informacion adicional, consulte NEMA ICS 1.1 (Ultima edicién),
"Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control" (Directrices de seguridad para la aplicacion, la instalacion y el
mantenimiento del control de estado estatico) y NEMA ICS 7.1 (ultima edicion),
"Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems" (Estandares de seguridad para la
construccion y guia para la seleccion, instalacion y utilizacion de sistemas de
accionamiento de velocidad ajustable) o su equivalente aplicable a la ubicacion
especifica.

Las maquinas, controles y otros equipos funcionan hoy dia por lo generan en
redes. Un acceso al software y a las redes o buses de campo que no esta
suficientemente protegido puede permitir la entrada de personas no autorizadas y
software perjudicial a la maquina y a los equipos en la red/bus de campo de la
maquina, asi como a redes conectadas.
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Schneider Electric sigue las practicas recomendadas del sector en el desarrollo y
la implementacién de sistemas de control. Esto incluye un método de defensa
exhaustivo para proteger un sistema de control industrial. Este método situa los
controladores detras de uno o varios servidores de seguridad para limitar el
acceso Unicamente a los protocolos y el personal autorizado.

AADVERTENCIA

ACCESO SIN AUTENTICACION Y POSTERIOR USO NO AUTORIZADO DE
LA MAQUINA

« Evalue si su entorno o sus maquinas estan conectados a su infraestructura
critica y, de ser asi, siga los pasos necesarios por lo que respecta a la
prevencion basandose en el método de defensa exhaustivo antes de
conectar el sistema de automatizacion a una red.

» Limite el numero de dispositivos conectados a una red al minimo necesario.
» Aisle su red industrial de otras redes dentro de su empresa.

* Proteja cualquier red contra el acceso imprevisto mediante servidores de
seguridad, VPN u otras medidas de seguridad demostradas.

» Supervise las actividades dentro de sus sistemas.

» Evite el acceso o el enlace directos a los dispositivos en cuestion por parte
de personas no autorizadas o acciones sin autenticacion.

* Prepare un plan de recuperacion que incluya una copia de seguridad de su
sistema y de informacioén sobre los procesos.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafhos en el equipo.

Si desea obtener mas informacion sobre las reglas y medidas organizativas
relativas al acceso a infraestructuras, consulte la serie de normas ISO/IEC 27000,
los criterios comunes para la evaluacion de la seguridad de las tecnologias de la
informacion, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity
Framework, Information Security Forum - Standard of Good Practice for
Information Security (Marco de Ciberseguridad del NIST, Foro de Seguridad de la
Informacién, Norma de Buenas Practicas para la Seguridad de la Informacion) y
consulte Cybersecurity Guidelines for EcoStruxure Machine Expert, Modicon and
PacDrive Controllers and Associated Equipment.

Para mantener la seguridad en Internet, en aquellos dispositivos que tienen una
conexion Ethernet nativa se deshabilita el enrutamiento TCP/IP de forma
predeterminada. Por lo tanto, debe habilitar manualmente el enrutamiento TCP/
IP. Sin embargo, esto puede exponer su red a posibles ciberataques si no toma
medidas adicionales para proteger su empresa. Ademas, puede estar sujeto a
leyes y normativas sobre ciberseguridad.

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTENTICADO Y POSTERIOR INTRUSION EN LA RED

+ Cumpla todas las leyes y normativas nacionales, regionales y locales
aplicables sobre ciberseguridad o datos personales cuando habilite el
enrutamiento TCP/IP en una red industrial.

» Aisle su red industrial de otras redes dentro de su empresa.

» Proteja cualquier red contra el acceso imprevisto mediante servidores de
seguridad, VPN u otras medidas de seguridad demostradas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafnos en el equipo.

Para obtener mas informacion, consulte las Schneider Electric Cybersecurity Best
Practices.

0198441113770.14
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Firmware

Use la version del firmware mas reciente. Para obtener informacion sobre las
actualizaciones de firmware, visite https://www.se.com o pédngase en contacto con
su representante de Schneider Electric.

Medicion de tension en el bus DC

La tensién en el bus DC puede superar las 800 Vcc. EI LED del bus DC no es una
indicacion clara de la falta de tensién en el bus DC.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O EXPLOSION POR ARCO
ELECTRICO

» Desconecte la tension de todas las conexiones.
» Espere 15 minutos para que los condensadores del bus CC se descarguen.

« Para la medicién, utilice un voltimetro dimensionado correspondientemente
(superior a 800 Vcc).

+ Mida la tension del bus DC entre los bornes del bus DC (PA/+y PC/-) con el
fin de garantizar que la tension sea inferior a 42 Vcc.

+ Pdngase en contacto su persona de contacto local de Schneider Electric si
los condensadores del bus DC no se descargan en 15 minutos a menos de
42 Vce.

* No utilice el producto si los condensadores del bus DC no se descargan
adecuadamente.

* No intente reparar el producto por si mismo si los condensadores del DC no
se descargan adecuadamente.

* No presuponga que el bus DC esta sin tension porque el LED del mismo
esté apagado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Normas y términos utilizados

Los términos técnicos, simbolos y las descripciones correspondientes del
presente manual o que aparecen en la parte interior o exterior de los propios
productos se derivan, por lo general, de los términos y las definiciones de
esténdares internacionales.

En el area de los sistemas de seguridad funcional, unidades y automatizacion
general se incluyen, pero sin limitarse a ellos, términos como seguridad, funciéon
de sequridad, estado de seguridad, fallo, reinicio tras fallo, averia, funcionamiento
incorrecto, error, mensaje de error, peligroso, etc.
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Estos estandares incluyen, entre otros:

Norma

Descripcion

IEC 61131-2:2007

Controladores programables, parte 2: requisitos y ensayos de los
equipos.

I1ISO 13849-1:2015

Seguridad de la maquinaria: componentes de los sistemas de control
relacionados con la seguridad.

Principios generales del disefio.

EN 61496-1:2013

Seguridad de las maquinas: equipos de proteccion electrosensibles.

Parte 1: pruebas y requisitos generales.

ISO 12100:2010

Seguridad de las maquinas. Principios generales para el disefio.
Evaluacién del riesgo y reduccién del riesgo

EN 60204-1:2006

Seguridad de las maquinas. Equipo eléctrico de las maquinas. Parte 1:
requisitos generales

1ISO 14119:2013

Seguridad de las maquinas. Dispositivos de blogueo asociados con
protecciones: principios de disefio y selecciéon

I1ISO 13850:2015

Seguridad de las maquinas. Parada de emergencia: principios de
disefio

IEC 62061:2015

Seguridad de las maquinas. Seguridad funcional de los sistemas de
control eléctricos, electrénicos y electronicos programables
relacionados con la seguridad

IEC 61508-1:2010

Seguridad funcional de los sistemas eléctricos/electronicos/electrénicos
programables relacionados con la seguridad: requisitos generales.

IEC 61508-2:2010

Seguridad funcional de los sistemas eléctricos/electronicos/electronicos
programables relacionados con la seguridad: requisitos para los
sistemas eléctricos/electrénicos/electrénicos programables
relacionados con la seguridad.

IEC 61508-3:2010

Seguridad funcional de los sistemas eléctricos/electronicos/electrénicos
programables relacionados con la seguridad: requisitos de software.

IEC 61784-3:2016

Redes de comunicacién industrial - Perfiles - Parte 3: Buses de campo
de seguridad funcionales - Reglas generales y definiciones de perfiles.

2006/42/EC Directiva de maquinaria
2014/30/EU Directiva de compatibilidad electromagnética
2014/35/EU Directiva de baja tension

Ademas, los términos utilizados en este documento se pueden usar de manera
tangencial porque se obtienen de otros estandares como:

Norma

Descripcién

Serie |IEC 60034

Maquinas eléctricas giratorias

Serie IEC 61800

Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable

Serie IEC 61158

Comunicacién digital de datos para la medicién y control: bus de campo
para su uso en sistemas de control.

Por ultimo, el término zona de funcionamiento se puede utilizar junto con la
descripcion de peligros especificos, y se define como tal para una zona de peligro
0 una zona peligrosa en la Directiva de maquinaria (2006/42/EC) e ISO

12100:2010.

NOTA: Los estandares mencionados anteriormente podrian o no aplicarse a
los productos especificos citados en la presente documentacién. Para
obtener mas informacién en relacion con los diferentes estandares aplicables
a los productos descritos en este documento, consulte las tablas de
caracteristicas de las referencias de dichos productos.

0198441113770.14
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Servoaccionamiento

Introduccion

Introduccion

Descripcion general del dispositivo

Aspectos generales

La familia de productos Lexium 32 cubre diferentes ambitos de aplicacién con
distintos tipos de servoaccionamientos. En combinacién con los servomotores
Lexium de las series BMH o0 BSH, asi como con una amplia gama de opciones y
accesorios, es posible realizar soluciones compactas y de alto rendimiento de
servoaccionamientos para diferentes potencias de accionamiento.

Servoaccionamiento Lexium LXM32M

Este manual de instrucciones del producto describe el servoaccionamiento
LXM32M.

Relacién general de algunas de las propiedades del servoaccionamiento:

Este flexible producto puede adaptarse a los requerimientos mas diferentes
mediante numerosos modulos.

Entre los médulos de bus de campo disponibles se encuentran CANopen/
CANmotion, Profibus DP, PROFINET, EtherNet/IP, Modbus TCP y EtherCAT.

Un mdédulo de encoder opcional le permite afiadir una segunda interfaz de
encoder para encoders digitales, encoders analdgicos o resolvedores.

La puesta en marcha se lleva a cabo a través de la HMI integrada, el terminal
grafico externo, un PC con software de puesta en marcha o el bus de campo.

La funcién de seguridad "Safe Torque Off" (STO) segun IEC 61800-5-2 se
implementa en el variador. Un médulo de seguridad opcional eSM ofrece
mas funciones de seguridad.

Una ranura para tarjetas de memoria permite copiar facilmente parametros al
igual que sustituir equipos con rapidez.

20
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Introduccion

Servoaccionamiento

Componentes e interfaces

Descripcién general

CN1 Alimentacién de la etapa de potencia

CN2 Alimentacion de control de 24 V de CC y funcion de seguridad STO
CN3 Encoder del motor (encoder 1)

CN4 PTO (Pulse Train Out) - ESIM (simulacién de encoder)

CNS5 PTI (Pulse Train In) - sefales P/D, sefales A/B o sefiales CW/CCW
CNG6 6 entradas digitales y 3 salidas digitales

CN7 Modbus (interfaz de puesta en marcha)

CNB8 resistencia de frenado externa

CN9 Bus DC

CN10 Fases del motor

CN11 Freno de parada del motor

Slot 1 Ranura para médulo de seguridad

Slot 2 Ranura para médulo de encoder (encoder 2)

Slot 3 Ranura para médulo de bus de campo

0198441113770.14
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Servoaccionamiento

Introduccion

Placa de caracteristicas

Descripcion

La placa de caracteristicas muestra los siguientes datos:

aEIectric

Schneider mm

1 — LXM32eeeeoe

Input a.c. 3-phase Output

50/60 Hz continuous

max.

380V - 55A 6A - 1.8kW

18 A

480V - 45A 6A - 1.8kW

18 A

Multiple rated equipment, see instructions manual

CN1,CN10: CuAWG10 75°C 5.9 1b.in 0.67 N.m

@ CN8: CuAWG12 75°C 4.3 1b.in 0.49 N.m

5

1~ 000000000000 Made in Indonesia dd.mm.yy

77777777777777777777777777777777777

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

1 Para ver el tipo de producto, consulte la Codificacion de los modelos, pagina 23

2 Alimentacion de la etapa de potencia

3 Especificaciones de cables y par de apriete

4 Certificaciones (consulte el catalogo de productos)

5 Numero de serie

6 Potencia suministrada
7 Grado de proteccién
8 Versién de hardware

9 Fecha de fabricacion

22
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Introduccion Servoaccionamiento

Codificacion de los modelos

Descripcion
Pos. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15
Cadificacion de los modelos L X M 3 2 M D 1 8 M 2 . . . .
(ejemplo)
Pos. Significado
1..3 Familia de productos
LXM = Lexium
4..5 Tipo de producto
32 = servoaccionamiento CA para un eje
6 Interfaz de bus de campo
M = Modular Drive
7.9 Corriente de pico
U45 =45 Ams
U60 =6 Ams
U90 =9 Arms
D12 =12 Ams
D18 =18 Ams
D30 = 30 Ams
D72 =72 Ams
D85 =85 Ams
C10 =100 Arms
10...11 Alimentacion de la etapa de potencia
M2 = monofasico, 115/200/240 Vca
N4 = trifasico, 208/400/480 Vca
12...15 Version especifica del cliente
S = version especifica del cliente

En caso de tener preguntas sobre la codificacion de los modelos, dirijase a su
persona de contacto de Schneider Electric.

Identificacion de la version especifica de cliente

En el caso de una version especifica de cliente, en la posicién 12 de la
codificacion de los modelos se indica una "S". El siguiente nimero define la
version especifica de cliente correspondiente. Ejemplo; LXM32¢ee¢eeS123

En caso de tener preguntas sobre las versiones especificas de cliente, dirijase a
su persona de contacto de Schneider Electric.

0198441113770.14 23



Servoaccionamiento Datos técnicos

Datos técnicos

Condiciones ambientales

Condiciones para el funcionamiento

La temperatura ambiente maxima admisible durante el funcionamiento depende
de la distancia entre los dispositivos y del consumo de energia. Observe las
directrices correspondientes de la seccion Instalacion, pagina 88.

Caracteristica Unit Valor

Temperatura ambiente (sin condensacién, °C 0a50
no forma hielo)

CF) | (32a122)

Durante el funcionamiento la humedad relativa del aire se admite tal como se
indica a continuacion:

Caracteristica Unit Valor

Humedad relativa (sin condensacion) % 5..95

La altura de montaje se define como la altura por encima del nivel del mar.

Caracteristica Unit Valor

Altura sobre el nivel del mar sin reduccion m <1000
de la potencia.
(ft) (<3281)

Altura sobre el nivel del mar respetando m Tension de alimentacion de 1000 ... 2000
todas las condiciones siguientes:

*  Temperatura ambiente maxima de 45 (ft) (3281 ...6562)

°C (113 °F)

* Reduccion de la potencia continua del
1 % por cada 100 m (328 ft) sobre
1000 m (3281 ft)

Altura sobre el nivel del mar respetando m 2000 a 3000
todas las condiciones siguientes:

*  Temperatura ambiente maxima de 40 (ft) (6562 2 9843)

°C (104 °F)

* Reduccién de la potencia continua del
1 % por cada 100 m (328 ft) sobre
1000 m (3281 ft)

» Sobretensiones de la red de
alimentacion limitadas a la categoria
(q()a sobretension Il segun IEC 60664-1

* Sinsistema Tl

(1) LXM32-U, LXM32:D12, LXM32+D18, LXM32+D30 y LXM32+D72 solo.

Condiciones para el transporte y el almacenamiento

El entorno durante el transporte y almacenamiento tiene que estar seco y libre de

polvo.
Caracteristica Unit Valor
Temperatura °C -25a70

CF) | (-13a158)
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Datos técnicos

Servoaccionamiento

La humedad relativa del aire admisibles para el transporte y el almacenamiento

es la siguiente:

Caracteristica

Unit Valor

Humedad relativa (sin condensacion)

% <95

Lugar de la instalacion y conexion

Para el funcionamiento, el equipo debe estar instalado en un armario eléctrico
cerrado y debidamente dimensionado fijado con un mecanismo de bloqueo
basado en llaves o herramientas. El equipo debe manejarse solo con conexién

fija.

Grado de contaminacion y grado de proteccion

Vibraciones y choques

Caracteristica Valor
Grado de contaminacién 2
Grado de proteccion 1P20
Caracteristica Valor

Vibraciones, sinusoidales

Probados segun IEC 60068-2-6
3,5mm (2 ...8,4 Hz)
10 m/s2 (8,4 ... 200 Hz)

Choques, semisinusoidales

Probados segun IEC 60068-2-27

150 m/s2 (durante 11 ms)

0198441113770.14
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Servoaccionamiento

Datos técnicos

Dimensiones

Dimensiones LXM32-U45, LXM32:U60, LXM32:U90, LXM32+D12,

LXM32:D18 y LXM32+D30M2

mm
in e
5.5 0o olR
@0.22 ﬁ NS N
@10 N fo)
20.39 ' 00 g
C]
=0
&)
©
0O+~
O~ I ol|©
NR C Q oos
5.5 I:| 1
2022 [XB 0 Coo i o
B 225
8.86
Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32D12, LXM32-D18,
LXM32-U90 LXM32-D30M2
B mm (in) 68+ 1(2,68+0,04) 68 +1 (2,68 £0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 270 (10,63)
e mm (in) 24 (0,94) 24 (0,94)
a mm (in) 20 (0,79) 20 (0,79)
Tipo de Conveccion(™ Ventilador de 40 mm (1,57 in)
refrigeracion

(1) Superiora 1 m/s
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Datos técnicos

Servoaccionamiento

Dimensiones LXM32:D30N4 y LXM32D72

mm
in e E
255" o 2
ox 20.22 N~ =
210 000
@0.39 H
.
2 O
(&)
©
00|~
O~ T oL
NR C Qs
oy 5.5 |:I [
o022 f el I Qoo bl
B - 225 o
8.86
Caracteristica Unit Valor
LXM32:D30N4 LXM32:D72
B mm (in) 68+ 1(2,68+0,04) 108 £ 1 (4,25 £ 0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 274 (10,79)
e mm (in) 13 (0,51) 13 (0,51)
E mm (in) 42 (1,65) 82 (3.23)
a mm (in) 20 (0,79) 24 (0,94)
Tipo de - Ventilador de 60 mm (2,36 in) | Ventilador de 80 mm (3,15 in)
refrigeracion

0198441113770.14
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Servoaccionamiento

Datos técnicos

Dimensiones LXM32-D85 y LXM32-C10

mm
in 240
26 © § 9.45 ol
@0.24 S N
2 212 '
912 | r [®)
@0.47 ,L \ =i
O
—|S - ol™
S ° 8%
]
a6
> G024 —5
R L - ,L V. —1 -
| \ I 1.5
0[N 1.9 g
S 0.06
Caracteristica Unit Valor
LXM32D85, LXM32+C10
B mm (in) 180+ 1 (7,09 £ 0,04)
H mm (in) 385 (15,18)
E mm (in) 140 (5,51)
Tipo de - Ventilador de 80 mm (3,15 in)
refrigeracion
Masa
Caracteristica Unit Valor
LXM32e- LXM32e- LXM32.- LXM32.- LXM32e- LXM32e- LXM32e-
u45 ueo, D12, D18N4, D30N4 D72 D85,
LXM32e- LXM32.- LXM32.- LXM32e-
u9o D18M2 D30M2 Cc10
Masa kg (Ib) 1,7 (3,75) 1,8 (3,97) 1,9 (4,19) 2,1(4,63) 2,7 (5,95) 4,8(10,58) | 8,8(19,4)
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Datos técnicos

Servoaccionamiento

Datos generales de la etapa de potencia

Tension de red: rango y tolerancia

Caracteristica Unit Valor

115/230 Vca monofasico Vac 100 -15% a 120 +10%
200 -15% a 240 +10%

208/400/480 Vca trifasico (1) Vac 200 -15% a 240 +10%
380 -15% a 480 +10%

Frecuencia Hz 50 -5% a 60 +5%

(1) 208 Vca: Con version de firmware 2V01.02 y DOM 210.05.2010

Caracteristica Unit Valor

Sobretensiones transitorias - Categoria de sobretension (1)

Tension asignada entre fase y tierra Vac 300

(1) En funcion de la altura de montaje, consulte Condiciones ambientales, pagina 24.

Tipo de conexién a tierra

Caracteristica Valor
Red TT, red TN Permitida
Sistema Tl En funcioén de la version de hardware:

2RS02: Permitido(")

<RS02: No permitida

Red triangular conectada a tierra No permitida

(1) En funcién de la altura de montaje, consulte Condiciones ambientales, pagina 24.

Corriente de pérdidas

Caracteristica Unit Valor
Corriente de fuga (segun IEC 60990, mA <30M
imagen 3)

(1) Medida en redes con punto neutro conectado a tierra y sin filtro de red externo. Tenga en cuenta
que un dispositivo de corriente residual de 30 mA puede activarse con tan solo 15 mA. Ademas
fluye una corriente de fuga de alta frecuencia que no se toma en cuenta en la medicion. La reaccion
a esto depende del tipo de dispositivo de corriente residual.

Corrientes armonicas e impedancia

Las corrientes armonicas dependen de la impedancia de la red de alimentacién.
Esto se expresa mediante la corriente de cortocircuito de la red. Si la red de
alimentacion presenta una corriente de cortocircuito mayor que la indicada en los
datos técnicos del variador, desconecte las inductancias de red. Encontrara las
inductancias de red adecuadas en Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

0198441113770.14
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Servoaccionamiento Datos técnicos

Monitorizacion de cortocircuitos en las fases del motor

El variador proporciona proteccién contra los cortocircuitos de conformidad con
IEC 60364-4-41:2005/AMD1, clausula 411.

Monitorizacion de la corriente de salida permanente

El variador supervisa la corriente de salida permanente. Si la corriente de salida
permanente se supera de forma continua, el variador reduce la corriente de
salida.

Frecuencia PWM de etapa de potencia

La frecuencia PWM de la etapa de potencia depende de la versién del variador.

Caracteristica Unit Valor

LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32:D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32:D72

Frecuencia PWM de etapa de kHz 8 4u8M
potencia

(1) Ajuste de fabrica: 4 kHz. Ajustable a través del parametro.

Motores permitidos

Pueden conectarse las siguientes familias de motores: BMH, BSH.

Al realizar la seleccién, tenga en cuenta el tipo y la magnitud de la tension de red
y la inductancia del motor.

En caso de utilizar un moédulo de encoder, son posibles otros motores. Puede
consultar las condiciones en la guia del usuario del médulo correspondiente.

Para consultar otros motores, dirijase a su persona de contacto de Schneider
Electric.

Inductancia del motor

La inductancia minima permitida del motor que va a conectarse depende del tipo
de variador y de la tension nominal de red. Consulte Datos de la etapa de
potencia especificos del variador, pagina 31.

El valor de inductancia minimo indicado limita la ondulacién de corriente de la
corriente de salida pico. Si el valor de inductancia del motor conectado es menor
que el valor de inductancia minimo indicado, el control de corriente puede verse
afectado y activar la monitorizacion de la corriente de fase del motor.
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Datos técnicos

Servoaccionamiento

Datos de la etapa de potencia especificos del variador

Datos para equipos monofasicos con 115 Vca

maxima

Caracteristica Unit | Valor

LXM32:U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Tensién nominal (monofasica) Vac 115 115 115 115
Limitacion de extracorriente de conexion A 1,7 3,5 8 16
Fusible maximo a conectar previamente(!) A 25 25 25 25
Corriente de salida permanente Arms 1,5 3 6 10
Corriente de salida de pico Arms 3 6 10 15
Inductancia minima del motor (fase/fase) mH 55 3 1,4 0,8
Valores sin inductancia de red@
Potencia nominal kW 0,15 0,3 0,5 0,8
Absorcion de corriente(®) Arms 2,9 54 8,5 12,9
THD (total harmonic distortion)#) % 173 159 147 135
Potencia perdida ) w 7 15 28 33
Extracorriente de conexion méxima(®) A 111 161 203 231
Tiempo para extracorriente de conexion ms 0,8 1,0 1,2 14
maxima
Valores con inductancia de red
Inductancia de red mH 5 2 2 2
Potencia nominal kW 0,2 0,4 0,8 0,8
Absorcion de corriente(®) Ams | 2,6 52 9,9 9,9
THD (total harmonic distortion)#) % 85 90 74 72
Potencia perdida (5 W 8 16 32 33
Extracorriente de conexiéon maxima(®) A 22 48 56 61
Tiempo para extracorriente de conexion ms 3,3 3,1 3,5 3,7

(4) Relativo a la corriente de entrada.

tiempo maximo en la siguiente fila.

(3) Con potencia nominal y tensién nominal.

(2) Con una impedancia de red correspondiente a una corriente de cortocircuito de la red de alimentacién de 1 kA.

(1) De conformidad con IEC 60269. Disyuntores con la caracteristica B o C. Consulte Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56. No se
deben utilizar valores menores. El fusible debe seleccionarse de tal forma que no se dispare con el consumo de corriente indicado.

(5) Condicion: resistencia de frenado interna inactiva. Valor con corriente nominal, tensiéon nominal y potencia nominal. Valor
aproximadamente proporcional con corriente de salida.

(6) En caso extremo, impulso de desconexién/conexion antes de activarse la limitacion de extracorriente de conexion; encontrara el

Datos para equipos monofasicos con 230 Vca

Caracteristica Unit | Valor
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Tensién nominal (monofasica) Vac 230 230 230 230
Limitacion de extracorriente de conexion A 3,5 6,9 16 33
Fusible maximo a conectar previamente(!) A 25 25 25 25
0198441113770.14 31




Servoaccionamiento

Datos técnicos

Caracteristica Unit | Valor

LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Corriente de salida permanente Arms 1,5 3 6 10
Corriente de salida de pico Ams | 4,5 9 18 30
Inductancia minima del motor (fase/fase) mH 5,5 3 1,4 0,8
Valores sin inductancia de red@
Potencia nominal kW 0,3 0,5 1,0 1,6
Absorcion de corriente() Ams |29 4,5 84 12,7
THD (total harmonic distortion)(“) % 181 166 148 135
Potencia perdida ) w 10 18 34 38
Extracorriente de conexion maxima(®) A 142 197 240 270
Tigrr}po para extracorriente de conexion ms 1.1 1,5 1,8 2,1
maxima
Valores con inductancia de red
Inductancia de red mH 5 2 2 2
Potencia nominal kW 0,5 0,9 1,6 2,2
Absorcion de corriente(®) Ams | 3,4 6,3 10,6 14,1
THD (total harmonic distortion)(“) % 100 107 93 86
Potencia perdida ) w 11 20 38 42
Extracorriente de conexion maxima(®) A 42 90 106 116
Tign}po para extracorriente de conexiéon ms 3,5 3,2 3,6 4,0
maxima

(1) De conformidad con IEC 60269. Disyuntores con la caracteristica B o C. Consulte Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56. No se
deben utilizar valores menores. El fusible debe seleccionarse de tal forma que no se dispare con el consumo de corriente indicado.

(2) Con una impedancia de red correspondiente a una corriente de cortocircuito de la red de alimentacién de 1 kA.

(3) Con potencia nominal y tensién nominal.

(4) Relativo a la corriente de entrada.

(5) Condicion: resistencia de frenado interna inactiva. Valor con corriente nominal, tensién nominal y potencia nominal. Valor

aproximadamente proporcional con corriente de salida.

(6) En caso extremo, impulso de desconexién/conexion antes de activarse la limitacion de extracorriente de conexion; encontrara el

tiempo maximo en la siguiente fila.

Datos para equipos trifasicos con 208 Vca

Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢e- | LXM32e-
UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Tensién nominal (trifasica) Vac 208 208 208 208 208 208 208
Limitacion de extracorriente de conexién A 2,2 49 10 10 29 29 29
Fusible maximo a conectar previamente(!) A 32 32 32 32 32 63 63
Corriente de salida permanente Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 32 40
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Corriente de salida de pico Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 85 100
Frecuencia PWM = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Inductancia minima del motor (fase/fase) mH 8,5 4,5 3 1,7 0,7 0,6 0,51

32
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Datos técnicos

Servoaccionamiento

maxima

Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Valores sin inductancia de red@
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 5 7
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,35 0,7 1,2 2.0 5 5 6
Absorcion de corriente(®) Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 21,8 29,7
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,8 3,6 6,2 9,8 21,9 22,3 25,9
THD (total harmonic distortion)#) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 108 102
Frecuencia PWM = 8 kHz 132 136 140 128 106 113 106
Potencia perdida (5 w
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 235 314
Frecuencia PWM = 8 kHz 13 26 48 81 204 301 390
Extracorriente de conexion méxima(®) A 60 180 276 341 500 425 347
Tigmpo para extracorriente de conexion ms 0,5 0,7 0,9 1,1 1,5 0,8 1,0
maxima
Valores con inductancia de red
Inductancia de red mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 7 11
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,4 0,8 1,5 2,6 6,5 6 6
Absorcion de corriente(®) Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 22,1 35,3
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,7 3.1 6,0 9,2 211 18,9 19,5
THD (total harmonic distortion)#) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 33 38
Frecuencia PWM = 8 kHz 97 79 78 59 34 32 45
Potencia perdida (5 w
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 229 328
Frecuencia PWM = 8 kHz 13 27 51 86 218 295 404
Extracorriente de conexiéon maxima(®) A 19 55 104 126 155 93 124
Tiempo para extracorriente de conexion ms 1,9 2,6 2,6 3,0 3,6 4.4 3.1

(4) Relativo a la corriente de entrada.

tiempo maximo en la siguiente fila.

(3) Con potencia nominal y tensién nominal.

(1) De conformidad con IEC 60269. Disyuntores con la caracteristica B o C. Consulte Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56. No se
deben utilizar valores menores. El fusible debe seleccionarse de tal forma que no se dispare con el consumo de corriente indicado.

(2) Con una impedancia de red correspondiente a una corriente de cortocircuito de la red de alimentacion de 5 kA (para LXM32MUG60,
LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72) y de 22 kA (para LXM32MD85 y LXM32MC10)

(5) Condicion: resistencia de frenado interna inactiva. Valor con corriente nominal, tensién nominal y potencia nominal. Valor
aproximadamente proporcional con corriente de salida.

(6) En caso extremo, impulso de desconexién/conexion antes de activarse la limitacion de extracorriente de conexién; encontrara el

0198441113770.14
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Servoaccionamiento

Datos técnicos

Datos para equipos trifasicos con 400 Vca

Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Tensiéon nominal (trifasica) Vac 400 400 400 400 400 400 400
Limitacion de extracorriente de conexién A 4,3 9,4 19 19 57 57 57
Fusible maximo a conectar previamente(!) A 32 32 32 32 32 63 63
Corriente de salida permanente Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 32 40
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Corriente de salida de pico Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 85 100
Frecuencia PWM = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Inductancia minima del motor (fase/fase) mH 8,5 4,5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Valores sin inductancia de red@
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 9 1
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,4 0,9 1,8 3,0 7 9 1
Absorcion de corriente(®) Ams
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 23,3 27,8
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,4 2,9 5,2 8,3 17,3 23,3 27,8
THD (total harmonic distortion)“) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 139 133
Frecuencia PWM = 8 kHz 191 177 161 148 126 139 133
Potencia perdida w
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 303 375
Frecuencia PWM = 8 kHz 17 37 68 115 283 429 522
Extracorriente de conexion maxima(®) A 90 131 201 248 359 520 520
Ti(-;n’_lpo para extracorriente de conexion ms 0,5 0,7 0,9 1,1 1,4 1,0 1,0
maxima
Valores con inductancia de red
Inductancia de red mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 15 22
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Absorcion de corriente(®) Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 25,0 38,1
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,8 34 6,9 11,1 22,5 21,9 24,5
THD (total harmonic distortion)®) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 42 51
Frecuencia PWM = 8 kHz 108 90 90 77 45 45 70
Potencia perdida ) W
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 306 416
Frecuencia PWM = 8 kHz 19 40 74 125 308 433 563
Extracorriente de conexion maxima(®) A 28 36 75 87 112 138 185
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maxima

Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Tiempo para extracorriente de conexion ms 1,9 2,3 2,3 2,6 3,0 4,3 3,0

(4) Relativo a la corriente de entrada.

tiempo maximo en la siguiente fila.

(3) Con potencia nominal y tensién nominal.

(5) Condicion: resistencia de frenado interna inactiva. Valor con corriente nominal, tensién nominal y potencia nominal. Valor
aproximadamente proporcional con corriente de salida.

(1) De conformidad con IEC 60269. Disyuntores con la caracteristica B o C. Consulte Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56. No se
deben utilizar valores menores. El fusible debe seleccionarse de tal forma que no se dispare con el consumo de corriente indicado.

(2) Con una impedancia de red correspondiente a una corriente de cortocircuito de la red de alimentacion de 5 kA (para LXM32MUG60,
LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72) y de 22 kA (para LXM32MD85 y LXM32MC10)

(6) En caso extremo, impulso de desconexidn/conexion antes de activarse la limitacion de extracorriente de conexién; encontrara el

Datos para equipos trifasicos con 480 Vca

maxima

Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Tensién nominal (trifasica) Vac 480 480 480 480 480 480 480
Limitacion de extracorriente de conexion A 51 11,3 23 23 68 68 68
Fusible maximo a conectar previamente(!) A 32 32 32 32 32 63 63
Corriente de salida permanente Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 32 40
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Corriente de salida de pico Ams
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 85 100
Frecuencia PWM = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Inductancia minima del motor (fase/fase) mH 8,5 4,5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Valores sin inductancia de red@
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 9 11
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,4 0,9 1,8 3,0 7 9 11
Absorcion de corriente(®) Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 19,9 23,7
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,2 2,4 4,5 7,0 14,6 19,9 23,7
THD (total harmonic distortion)#) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 145 140
Frecuencia PWM = 8 kHz 201 182 165 152 129 145 140
Potencia perdida (%) w
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 312 407
Frecuencia PWM = 8 kHz 20 42 76 129 315 464 560
Extracorriente de conexiéon maxima(®) A 129 188 286 350 504 795 795
Tiempo para extracorriente de conexion ms 0,6 0,7 1,0 1,2 1,6 1,0 1,0

Valores con inductancia de red
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Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-
UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Inductancia de red mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Potencia nominal kW
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 15 22
Frecuencia PWM = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Absorcion de corriente® Arms
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 21,0 32,0
Frecuencia PWM = 8 kHz 1,6 29 6,0 9,6 19,5 18,4 20,7
THD (total harmonic distortion)) %
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 45 54
Frecuencia PWM = 8 kHz 116 98 98 85 55 48 73
Potencia perdida ) W
Frecuencia PWM = 4 kHz - - - - - 314 417
Frecuencia PWM = 8 kHz 21 44 82 137 341 466 593
Extracorriente de conexion méaxima(®) A 43 57 116 137 177 208 279
Tigmpo para extracorriente de conexiéon ms 1,9 2.4 2,4 2,7 3,2 41 3,4
maxima

(1) De conformidad con IEC 60269. Disyuntores con la caracteristica B o C. Consulte Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56. No se
deben utilizar valores menores. El fusible debe seleccionarse de tal forma que no se dispare con el consumo de corriente indicado.

(2) Con una impedancia de red correspondiente a una corriente de cortocircuito de la red de alimentacion de 5 kA (para LXM32MUG0,
LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72) y de 22 kA (para LXM32MD85 y LXM32MC10)

(3) Con potencia nominal y tensién nominal.
(4) Relativo a la corriente de entrada.

(5) Condicion: resistencia de frenado interna inactiva. Valor con corriente nominal, tensién nominal y potencia nominal. Valor
aproximadamente proporcional con corriente de salida.

(6) En caso extremo, impulso de desconexién/conexidn antes de activarse la limitacion de extracorriente de conexion; encontrara el
tiempo maximo en la siguiente fila.
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Corrientes de salida de pico

Descripcion

Pico de corriente de salida con versién de hardware 2RS03: 5 segundos

El equipo puede suministrar durante un tiempo limitado la corriente de salida de
pico. Si la corriente de salida de pico fluye durante la parada del motor, la
limitacion de la corriente se activa antes que en el caso de un motor en
movimiento debido a la carga superior a la que esta sometido un interruptor
semiconductor individual.

El tiempo durante el cual puede suministrarse la tensién de salida de pico

depende de la version de hardware.
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Datos del bus DC

Datos del bus DC para variadores monofasicos

Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32+D30M2
Tensién nominal \ 115 230 115 230 115 230 115 230
Tensién nominal del bus DC \ 163 325 163 325 163 325 163 325
Limite de subtension \ 55 130 55 130 55 130 55 130
Limite de tension: instrucciones de Quick | V 60 140 60 140 60 140 60 140
Stop
Limite de sobretension \% 2601/ | 450 260(M/ | 450 2601/ | 450 260/ | 450
450 450 450 450
Potencia continua maxima a través del kW 0,2 0,5 0,4 0,9 0,8 1,6 0,8 2,2
bus DC
Corriente permanente maxima a través A 1,5 1,5 3,2 3,2 6,0 6,0 10,0 10,0
del bus DC

(1) Se puede ajustar con el parametro MON_DCbusVdcThresh.

Datos del bus DC para variadores trifasicos

Caracteristica Unit Valor
LXM32:U60N4 LXM32:D12N4 LXM32:D18N4
Tension nominal Y 208 400 480 208 400 480 208 400 480
Tension nominal del bus DC \% 294 566 679 294 566 679 294 566 679
Limite de subtension Y 150 350 350 150 350 350 150 350 350
Limite de tension: instrucciones de Quick | V 160 360 360 160 360 360 160 360 360
Stop
Limite de sobretension \% 450(1) | 820 820 450(1) 820 820 450(1) 820 820
/820 /820 /820
Potencia continua maxima a través del kW 0,4 0,8 0,8 0,8 1,6 1,6 1,7 3,3 3,3
bus DC
Corriente permanente maxima a través A 1,5 1,5 1,5 3,2 3,2 3,2 6,0 6,0 6,0
del bus DC

(1) Se puede ajustar con el parametro MON_DCbusVdcThresh.

Caracteristica Unit Valor

LXM32:D30N4 LXM32:D72N4
Tensién nominal \% 208 400 480 208 400 480
Tensiéon nominal del bus DC \% 294 566 679 294 566 679
Limite de subtension \% 150 350 350 150 350 350
Limite de tensién: instrucciones de Quick \% 160 360 360 160 360 360
Stop
Limite de sobretension \% 450(1) /820 | 820 820 450(1) /820 | 820 820
Potencia continua maxima a través del kW 2,8 5,6 5,6 6,5 13,0 13,0
bus DC
Corriente permanente maxima a través A 10,0 10,0 10,0 22,0 22,0 22,0
del bus DC

(1) Se puede ajustar con el parametro MON_DCbusVdcThresh.
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Caracteristica Unit Valor

LXM32-D85N4 LXM32:C10N4
Tension nominal \% 208 400 480 208 400 480
Tensién nominal del bus DC \Y 294 566 679 294 566 679
Limite de subtension \ 150 350 350 150 350 350
Limite de tension: instrucciones de Quick | V 160 360 360 160 360 360
Stop
Limite de sobretension \Y, 450(M /820 | 820 820 45001 /820 | 820 820
Potencia continua maxima a través del kw 7,0 15,0 15,0 11,0 22,0 22,0
bus DC
Corriente permanente maxima a través A 28,0 28,0 28,0 40,0 40,0 40,0
del bus DC
(1) Se puede ajustar con el parametro MON_DCbusVdcThresh.
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Alimentacion de control de 24 V de CC

Descripcion

La alimentacién de control de 24 VV de CC debe cumplir los requisitos de
IEC 61131-2 (unidad de alimentacién eléctrica estandar MBTP):

Caracteristica Unit Valor

Tensioén de entrada Vdc 24 (-15/+20 %)M
Consumo de corriente (sin carga) A <12)

Ondulacién residual (ripple) % <5

Corriente de irrupcién

Corriente de carga para condensador
1,8 mF

(1) Para la conexién de motores sin freno de parada. Encontrara informacion sobre los motores con

freno de parada en la siguiente figura.

(2) Consumo de corriente: el freno de parada no se tiene en cuenta.

Alimentacion de control de 24 V de CC en motores con freno de

parada

Si se conecta un motor con freno de parada, la alimentacion de control de 24 V de
CC debe ajustarse segun el tipo de motor conectado, la longitud del cable del
motor y la seccién de los cables del freno de parada. El siguiente diagrama es

valido para los cables de motor disponibles como accesorio, consulte Accesorios
y piezas de repuesto, pagina 685. Consulte en el diagrama la tensién que debe

haber en CN2 como alimentacion del control para abrir el freno de parada. La

tolerancia de tension es del +5 %.

Alimentacién de control de 24 V de CC en motores con freno de parada: la tensién depende del tipo de motor, de
la longitud del cable del motor y de la seccién del conductor.
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Senales

Tipo de légica

Las entradas y salidas digitales de este producto pueden cablearse para légica

positiva o para légica negativa.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO, DQ1, ... - DQO, DQ1, ...
DIO0,DI1, ... —" DIO0,DI1, ...
oV — DICOM oV [ DICOM
Tipo de loégica Estado activo
(1) Logica positiva La salida suministra corriente (la salida Source)
Fluye corriente hacia la entrada (entrada Sink)
(2) Logica negativa La salida demanda corriente (salida Sink)
Fluye corriente de la entrada (entrada Source)

Las entradas de sefial estan protegidas contra polarizacién incorrecta y las
salidas estan protegidas contra cortocircuitos. Las entradas y las salidas estan

funcionalmente aisladas.

Consulte Tipo de légica, pagina 69 para obtener mas informacioén sobre la l6gica
positiva y negativa, de comun positivo, y de comun negativo.

Senales de entrada digitales de 24 V

En caso de cableado como entradas de comun positivo, los niveles de las
entradas digitales cumplen con IEC 61131- 2, tipo 1. Las propiedades eléctricas
también son validas en caso de cableado como entradas de comun negativo
siempre que no se indique algo diferente.

Caracteristica Uni- Valor
dad

Tension de entrada: entradas de comun Vdc

positivo

Nivel 0 -3ab

Nivel 1 15a30

Tension de entrada: entradas de comun Vdc

negativo (a 24 V de CC)

Nivel 0 >19

Nivel 1 <9

Corriente de entrada (a 24 V de CC) mA 5

Tiempo de antirrebote (software)(1)2) ms 1,5 (valor por defecto)

Tiempo de conmutacion de hardware Ms

Flanco ascendente (nivel 0 -> 1) 15

Flanco descendente (nivel 1 ->0) 150

0198441113770.14
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Caracteristica Uni- Valor
dad
Jitter (entradas Capture) us <2

(1) Ajustable a través de parametros (periodo de muestreo de 250 us)

(2) Si las entradas Capture se utilizan para Capture, no se aplica el tiempo antirrebote.

Senales de salida digitales de 24 V

En caso de cableado como entradas de comun negativo, los niveles de las
salidas digitales cumplen con IEC 61131-2. Las propiedades eléctricas también
son validas en caso de cableado como salidas de comun positivo siempre que no
se indique algo diferente.

Caracteristica Uni- Valor
dad

Tensién de alimentacién nominal Vdc 24

Rango de tension para tension de Vdc 19,2a30

alimentacion

Tension de salida nominal: salidas de Vdc 24

comun negativo

Tensién de salida nominal: salidas de Vdc 0
comun positivo

Caida de tensién con carga de 100 mA Vdc <3

Corriente maxima por salida mA 100

Senales de entrada de la funcion de seguridad STO

Las entradas de la funcién de seguridad STO (entradas STO_Ay STO_B) estan
disefadas de forma fija como entradas de comun positivo. Consulte la
informacion proporcionada en la seccién Seguridad funcional, pagina 78.

Caracteristica Uni- Valor
dad

Tensioén de entrada Vdc

Nivel 0 -3ab

Nivel 1 15a30

Corriente de entrada (a 24 VV de CC) mA 5

Tiempo antirrebote STO_Ay STO_B ms >1

Deteccion de diferencias de sefial entre S >1

STO_ Ay STO_B

Tiempo de reaccion de la funcion de ms <10

seguridad STO

Freno de parada de salida CN11

En la salida CN11 puede conectarse el freno de parada de 24 Vdc del motor BMH
o del motor BSH. La salida CN11 presenta los siguientes datos:
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Caracteristica Uni- Valor
dad
Tension de salida(®) \% Tension con alimentacion de control de
24V de CC CN2 menos 0,8 V
Tensiéon de conmutacion maxima A 1,7
Energia de carga inductiva() Ws 1,5

(2) Tiempo entre procedimientos de desconexion: > 1s

(1) Consulte Alimentacién de control de 24 V de CC, pagina 40

Senales del encoder

Las sefnales del encoder son conformes con la especificacion Stegmann

Hiperface.
Caracteristica Uni- Valor
dad
Tensién de salida para el encoder \% 10
Corriente de salida para encoder mA 100
Rango de tension de las sefiales de - 1 Vpp con 2,5V de offset,
entrada SIN/COS
0,5 Vpp con 100 kHz
Resistencia de entrada Q 120

La tension de salida esta protegida contra cortocircuitos y es segura contra

sobrecarga.
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Salida PTO (CN4)

Descripcion

En la salida PTO (Pulse Train Out, CN4) salen las sefiales de 5 V. En funcion del
parametro PTO_mode, puede tratarse de senales ESIM (simulacién de encoder)
o de sefales de entrada PTI reconducidas. Las sefiales de salida PTO pueden
utilizarse como sefal de entrada PTI para otro equipo. Las sefiales de salida PTO
tienen 5V, incluso aunque la senal de entrada PTl sea una sefial de 24 V.

Senal de salida ESIM

Las sefales de salida PTO son conformes con la especificacion de la interfaz
RS422. Debido al consumo de corriente del optoacoplador en la conexién de
entrada, no esta permitido realizar una conexién en paralelo de una salida del
excitador en varios equipos.

La resolucién basica de la simulacion de encoder en el caso de resolucion
cuadruple es de 4096 incrementos por revolucion en motores giratorios.

Diagrama de tiempo con sefiales A, B y pulso de indice contando hacia delante y

hacia atras
1
Q i 'S
1
A |
0 ‘
1 1 | 1 | 1
B ! ! ! ! ! | ‘
0 —— | b i
T o2flol lalals| 6 Islal ~  fol-.
1
I
0
Caracteristica Unit Valor
Nivel l6gico Segun RS422(1)
Frecuencia de salida por sefial kHz <500
Incrementos de motor por segundo Inc/s <1,6 * 106
(1) Debido al consumo de corriente del optoacoplador en el circuito de entrada, no esta permitido
realizar una conexion en paralelo de una salida del variador con varios equipos.

El equipo conectado a la salida PTO debe poder procesar los incrementos de
motor por segundo indicados. También a velocidades bajas (frecuencia media de
PTO en la gama de kHz) pueden darse flancos variables hasta 1,6 MHz.
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Descripcion

En la entrada PTI (Pulse Train In) pueden conectarse sefiales de 5 V o sefiales de
24 V.

Pueden conectarse las siguientes sefales:
+ Sefales A/B (ENC_A/ENC_B)
+ Sefales P/D (PULSEIDIR)
+ Sefiales CW/CCW (CW/CCW)

Circuito de entrada y seleccidon del método

La conexion de entrada y la seleccion del método influyen en la frecuencia de
entrada y en la longitud del cable maxima admisible.

Circuito de entrada RS422 Push pull Open collector
Frecuencia de entrada minima para la Hz 0 0 0
sincronizacién de posicion del método
Frecuencia de entrada minima para la Hz 100 100 100
sincronizacién de velocidad del método
Frecuencia de entrada maxima MHz 1 0,2 0,01
Longitud de cable maxima m (ft) 100 (328) 10 (32,8) 1(3,28)
Circuitos de entrada de sefal: RS422, Push Pull y Open Collector
5 Vdc
RS422 PushPull OpenCollector
A A
5 Vdc
r—|———-=-" Y B
c | SZeQ c
1
______1 E-

24 \/dc 24 Vdc

PushPull OpenCollector

24 Vdc

0198441113770.14 45



Servoaccionamiento

Datos técnicos

Entrada Pin(1) RS422(2) 5V 24V
A Pin7 Reservado Reservado PULSE(24V)
ENC_A(24V)
CW(24V)
Pin 8 Reservado Reservado DIR(24V)
ENC_B(24V)
CCW(24V)
B Pin 1 PULSE(5V) PULSE(5V) Reservado
ENC_A(5V) ENC_A(5V)
CcW(5V) CwW(sv)
Pin4 DIR(5V) DIR(5V) Reservado
ENC_B(5V) ENC_B(5V)
CCW(5V) ccwsy)
Cc Pin 2 PULSE PULSE PULSE
ENC_A ENC_A ENC_A
cw cw cw
Pin 5 DIR DIR DIR
ENC_B ENC_B ENC_B
ccw ccw ccw

Clavija 1/ clavija 2 y clavija 4 / clavija 5 para RS422y 5V

Clavija 7 / clavija 2 y clavija 8 / clavija 5 para 24 V

(1) Tenga en cuenta la formacion diferente de pares en el caso de par trenzado:

(2) Debido al consumo de corriente del optoacoplador en el circuito de entrada, no esta permitido realizar una conexién en paralelo de una
salida del variador con varios equipos.

Senales A/B de funcion

En la entrada PTI pueden indicarse sefiales A/B externas como valores de
referencia en el modo de funcionamiento Electronic Gear.

Senal Valor Funcién
Sefial A antes de sefial B 0->1 Movimiento en direccion positiva
Sefal B antes de sefial A 0->1 Movimiento en direccién negativa

46
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Diagrama de tiempo de sefial A/B, contando hacia delante y hacia atras
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Tiempos para pulso/direccién Valor minimo
(1) Duracién de ciclo A, B 1 s

(2) Duracion de pulso 0,4 us

(3) Plazo maximo (A, B) 200 ns

Senales P/D de funcién
En la entrada PTI pueden indicarse sefiales P/D como valores de referencia en el
modo de funcionamiento Electronic Gear.

Con flanco ascendente de la sefial rectangular PULSE, el motor realiza un
movimiento. La direccion se controla con la sefial DIR.

Senal Valor Funcién
PULSE 0->1 Movimiento del motor
DIR 0/open Direccion positiva

Diagrama de tiempo con sefial pulso/direccion
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Tiempos para pulso/direcciéon Valor minimo
(1) Duracién de ciclo (pulso) 1 s
(2) Duracion de pulso (pulso) 0,4 us
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Tiempos para pulso/direccion

Valor minimo

(3) Plazo maximo (direccién-pulso)

0 us

(4) Tiempo de espera (pulso-direccion)

0,4 us

Senales CW/CCW de funcion

En la entrada PTI pueden indicarse sefiales CW/CCW externas como valores de
referencia en el modo de funcionamiento Electronic Gear.

Con flanco ascendente de la sefial CW, el motor realiza un movimiento en
direccion positiva. Con flanco ascendente de la sefial CCW, el motor realiza un
movimiento en direccion negativa.

Senal Valor Funcién
cw 0->1 Movimiento en direccion positiva
ccw 0->1 Movimiento en direccién negativa

Diagrama de tiempo con "CW/CCW"

N | |
T 2@
ccw |
0 |

Tiempos para pulso/direccion

Valor minimo

(1) Duracién de ciclo CW, CCW 1us
(2) Duracién de pulso 0,4 us
(3) Plazo maximo (CW-CCW, CCW-CW) Ous
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Condensador y resistencia de frenado

Descripcion

La unidad tiene un condensador interno y una resistencia de frenado interna. Si el
condensador interno y la resistencia de frenado interna son insuficientes para la
dinamica de la aplicacion, deben utilizarse una o mas resistencias de frenado
externas.

No debe descenderse de los valores de resistencia minimos indicados para las
resistencias de frenado externas. Si se activara una resistencia de frenado
externa a través del parametro correspondiente, la resistencia de frenado interna
se desconectara.

Datos del condensador interno

Caracteristica Unit | Valor

LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2

Capacidad de los condensadores internos uF 390 780 1170 1560

ParametroDCbus_compat = 0 (valor por defecto)

Consumo energético de condensadores Ws 5 9 14 18
internos Eyar con tensién nominal de 115V
+10%

Consumo energético de condensadores Ws 17 34 52 69
internos Eyar con tension nominal de 200 V
+10%

Consumo energético de condensadores Ws 11 22 33 44
internos Evar con tensiéon nominal de 230 V
+10%

ParametroDCbus_compat = 1 (tension de conexion reducida)

Consumo energético de condensadores Ws 24 48 73 97
internos Eyar con tension nominal de 115V
+10%
Consumo energético de condensadores Ws 12 23 35 46
internos Eyar con tension nominal de 200 V
+10%
Consumo energético de condensadores Ws 5 11 16 22
internos Evar con tension nominal de 230 V
+10%
Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e-
UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Capacidad de los condensadores internos uF 110 195 390 560 1120 1230 1230
Consumo energético de condensadores Ws 4 8 16 22 45 49 49
internos Eyar con tension nominal de 208 V
+10%
Consumo energético de condensadores Ws 14 25 50 73 145 159 159
internos Eyar con tension nominal de 380 V
+10%
Consumo energético de condensadores Ws 12 22 43 62 124 136 136
internos Eyar con tension nominal de 400 V
+10%
Consumo energético de condensadores Ws 3 5 10 14 28 31 31
internos Eyar con tension nominal de 480 V
+10%

El parametro DCbus_compat no tiene efecto alguno en equipos trifasicos
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Datos de la resistencia de frenado interna

Caracteristica Unit | Valor
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Valor de la resistencia de frenado interna Q 94 47 20 10
Potencia continua de la resistencia de frenado | W 10 20 40 60
interna Ppr
Energia de pico Ecr Ws 82 166 330 550
ParametroDCbus_compat = 0 (valor por defecto)
Tensién de conexion de la resistencia de \% 236 236 236 236
frenado con una tensién nominal de 115V
Tension de conexion de la resistencia de Vv 430 430 430 430
frenado con una tensién nominal de 200 Vy
230V
ParametroDCbus_compat = 1 (tensién de conexion reducida)
Tensién de conexion de resistencia de frenado l Vv ‘ 395 395 395 395
Caracteristica Unit | Valor
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Valor de la resistencia de frenado interna Q 132 60 30 30 10 10 10
Potencia continua de la resistencia de frenado | W 20 40 60 100 150 150 150
interna Ppr
Energia de pico Ecr Ws 200 400 600 1000 2400 2400 2400
Tensién de conexion de la resistencia de \% 430 430 430 430 430 430 430
frenado con una tensién nominal de 208 V
Tension de conexion de la resistencia de \% 780 780 780 780 780 780 780
frenado con una tensién nominal de 380 V, 400
Vy480V
El parametro DCbus_compat no tiene efecto alguno en equipos trifasicos
Datos de la resistencia de frenado externa
Caracteristica Unit | Valor
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Valor minimo de resistencia de la resistencia Q 68 36 20 10
de frenado externa
Valor maximo de resistencia de la resistencia Q 110 55 27 16
de frenado externa(!)
Potencia continua maxima de la resistenciade | W 200 400 600 800
frenado externa
ParametroDCbus_compat = 0 (valor por defecto)
Tensién de conexion de la resistencia de Vv 236 236 236 236
frenado con una tensién nominal de 115V
Tension de conexion de la resistencia de Vv 430 430 430 430
frenado con una tensién nominal de 200 Vy
230V
ParametroDCbus_compat = 1 (tensién de conexion reducida)
Tensién de conexion de resistencia de frenado ‘ \% ‘ 395 395 395 395

(1) La resistencia de frenado maxima indicada puede provocar una reduccién de la potencia de pico del equipo. En funcién de la

aplicacién es posible utilizar también una resistencia mayor.
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Caracteristica Unit | Valor

LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

Valor minimo de resistencia de la resistencia Q 70 47 25 15 8 8 8
de frenado externa

Valor maximo de resistencia de la resistencia Q 145 73 50 30 12 1" 1
de frenado externa(!)

Potencia continua maxima de la resistenciade | W 200 500 800 1500 3000 4500 5500
frenado externa

Tension de conexion de la resistencia de \% 430 430 430 430 430 430 430
frenado con una tensiéon nominal de 208 V

Tension de conexion de la resistencia de \% 780 780 780 780 780 780 780
frenado con una tension nominal de 380 V, 400
Vy480V

El parametro DCbus_compat no tiene efecto alguno en equipos trifasicos

(1) La resistencia de frenado maxima indicada puede provocar una reduccién de la potencia de pico del equipo. En funcién de la
aplicacion es posible utilizar también una resistencia mayor.

Datos de resistencias de frenado externas (accesorios)

Caracteristica Unit | Valor
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
A7601Rx- | A7602Rx- | A7603Rx- | A7604Rx- | A7605Rx- | A7606Rx- | A7607Rx- | A7608Rx-
X X X X X X X X
Resistencia Q 10 27 27 27 72 72 72 100
Potencia continua w 400 100 200 400 100 200 400 100
Ciclo de trabajo s 3 1,8 4,2 10,8 6,36 16,8 42 10,8
maximo con 115V
Potencia de pico con kwW 5,6 2,1 2,1 2,1 0,8 0,8 0,8 0,6
115V
Energia maxima de kWs 16,7 3,7 8,7 22,3 49 13 32,5 6
pico con 115V
Ciclo de trabajo s 0,72 0,55 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6 24
maximo con 230 V
Potencia de pico con kW 18,5 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6 1,8
230V
Energia maxima de kWs | 13,3 3,8 7,4 18,1 3,7 9,6 247 4,4
pico con 230 V
Ciclo de trabajo S 0,12 0,084 0,216 0,504 0,3 0,78 1,92 0,48
maxima con 400 Vy
480V
Potencia de pico a 400 | kW 60,8 22,5 22,5 22,5 8,5 8,5 8,5 6,1
Vy480V
Energia maxima de kWs 7,3 1,9 4,9 11,4 2,5 6,6 16,2 2,9
picoa400Vy 480V
Grado de proteccion IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
Homologacién UL (n.° - E233422 E233422 - E233422 E233422 - E233422
de archivo)
Caracteristica Unit Valor
VW3A7733 VW3A7734
Resistencia Q 16 10
Potencia continua W 960 960
Ciclo de trabajo maximo con 115V S 20 10
Potencia de pico con 115V kW 3,5 5,6
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Caracteristica Unit Valor

VW3A7733 VW3A7734
Energia maxima de pico con 115V kWs 70 59
Ciclo de trabajo méximo con 230 V S 3,8 1,98
Potencia de pico con 230 V kW 11,6 18,5
Energia maxima de pico con 230 V kWs 44 36,5
Ciclo de trabajo maxima con 400 Vy 480 V S 0,7 0,37
Potencia de pico a 400 Vy 480 V kW 38 60,8
Energia maxima de pico a400Vy 480V kWs 26,6 22,5
Grado de proteccion 1P20 1P20
Homologacién UL (n.° de archivo) E226619 E226619
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Emisién electromagnética

Descripcién general

Los productos descritos en este manual cumplen los requisitos CEM segun la
norma IEC 61800-3 si se respetan las medidas CEM descritas en el presente
manual.

AADVERTENCIA

INTERFERENCIAS ELECTROMAGNETICAS DE SENALES Y EQUIPOS

Emplee técnicas de apantallado EMI adecuadas para contribuir a evitar un
comportamiento indeseado del equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Estos tipos de equipos no se han disefiado para utilizarlos en una red publica de
baja tension que ofrezca suministro a instalaciones domésticas. Si se utiliza en
una red de este tipo, lo mas probable es que se produzcan interferencias de
radiofrecuencia.

A ADVERTENCIA

INTERFERENCIAS DE ALTA FRECUENCIA

No utilice estos productos en redes eléctricas domésticas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Categorias CEM

Se alcanzan las siguientes categorias de emision segun la norma IEC 61800-3 si
se cumplen las medidas CEM descritas en el presente manual.

Tipo de emisién Categoria Categoria

LXM32¢e0sM2 | LXM32¢eesN4

Emision conducida
Longitud del cable del motor <10 m (<32,81 ft) Categoria C2 Categoria C3
Longitud del cable del motor de 10 a <20 m (32,81 a <65,62 ft) Categoria C3 Categoria C3

Emision radiada

Longitud del cable del motor <20 m (65,62 ft) Categoria C3 Categoria C3

Categorias CEM con filtro de red externo

Se alcanzan las siguientes categorias de emisiones segun la norma IEC 61800-3
si se cumplen las medidas CEM descritas en el presente manual y si se utilizan
los filtros de red externos disponibles como accesorio.
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Asignacion de filtros de red externos

Tipo de emisién Categoria Categoria
LXM32eseeM2 | LXM32¢eeeN4

Emision conducida

Longitud del cable del motor <20 m (65,62 ft)

Longitud del cable del motor de >20 a <50 m (>65,62 a <164,00 | Categoria C1 Categoria C1

" Categoria C2 Categoria C2

Longitud del cable del motor de >50 a <100 m (>164,00 a

<328,01 ft) Categoria C3 Categoria C3

Emisién radiada

Longitud del cable del motor <100 m (328,01 ft) Categoria C3 Categoria C3

Variadores monofasicos

Filtro de red de referencia

LXM32:U45M2 (230 V, 1,5 A)

VW3A4420 (9 A)

LXM32:U90M2 (230 V, 3 A)

VW3A4420 (9 A)

LXM32:D18M2 (230 V, 6 A)

VW3A4421 (16 A)

LXM32-D30M2 (230 V, 10 A)

VW3A4421 (16 A)

Variadores trifasicos

Filtro de red de referencia

LXM32:U60N4 (480 V, 1,5 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D12N4 (480 V, 3 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D18N4 (480 V, 6 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32-D30N4 (480 V, 10 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D72N4 (480 V, 24 A) VW3A4423 (25 A)
LXM32:D85N4 (480 V, 32 A) VW3A4424 (47 A)
LXM32:C10N4 (480 V, 40 A) VW3A4424 (47 A)

Requisitos previos:

Es posible conectar varios variadores a un filtro de red externo comun.

* Los variadores monofasicos deben conectarse Unicamente con filtros de red
monofasicos, y los variadores trifasicos solo con filtros de red trifasicos.

» El consumo de corriente total de los variadores conectados debe ser menor o
igual que la corriente nominal permitida para el filtro de red.
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Memoria no volatil y tarjeta de memoria

Memoria no volatil

La siguiente tabla muestra caracteristicas de la memoria no volatil:

Caracteristica Valor
Numero minimo de ciclos de escritura 100 000
Tipo EEPROM

Tarjeta de memoria (Memory-Card)

La siguiente tabla enumera las caracteristicas de la tarjeta de memoria:

Caracteristica Valor
Numero minimo de ciclos de escritura 100 000
Numero minimo de ciclos de insercién 1000

Ranura para tarjeta de memoria

La siguiente tabla enumera las caracteristicas de la ranura para la tarjeta de

memoria:
Caracteristica Valor
Numero minimo de ciclos de insercién 5000
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Condiciones para UL 508C y CSA

Aspectos generales

Si el producto se utiliza segun UL 508C o CSA, deberan cumplirse adicionalmente
las siguientes condiciones:

Temperatura ambiente durante el servicio

Caracteristica Unit Valor
Temperatura ambiente del aire °C 0a50
(°F) (32a122)
Protecciones
Utilice cortocircuitos fusible segun UL 248.
Caracteristica Unit Valor
LXM32¢eesM2 LXM32:U60N4, LXM32-D85N4,
LXM32-D12N4, LXM32:-C10N4
LXM32-D18N4,
LXM32-D30N4,
LXM32:D72N4
Fusible maximo a conectar previamente A 25 30 60
Clase de fusible CColJ CColJ J
Corriente asignada de cortocircuito (SCCR) kA 12 12 22
Disyuntor
Caracteristica Unit Valor
LXM32.- LXM32.- LXM32-U60N4, LXM32.- LXM32-.-
u45M2, D18M2, LXM32:D12N4, D30N4, D85N4,
LXM32.- LXM32.- LXM32-D18N4 LXM32.- LXM32.-
ugom2 D30M2 D72N4 C10N4
Numero de catalogo de control de GV2P14 0 | GV3P25 GV2P14 0 GV2P22 GV2P22 No
motor de combinacién de tipo E GV3P25 GV3P25 disponible
Corriente asignada de cortocircuito kA 12 12 12 10 10 -
(SCCR)
Cableado

Utilice conductores de cobre para al menos 75 °C (167 °F).

Equipos trifasicos de 400/480 V

Los equipos trifasicos de 400/480 V deben utilizarse como maximo en redes de

480Y/277Vca.
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Categoria de sobretension

Usar solo con categoria de sobretension Il o si la tensién nominal soportada al
impulso maxima disponible es menor o igual que 4000 voltios.

Motor Overload Protection

This equipment provides Solid State Motor Overload Protection at 200 % of
maximum FLA (Full Load Ampacity).
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Planificacion
Compatibilidad electromagnética (CEM)

Aspectos generales

Cableado conforme a CEM

Este variador cumple los requisitos sobre CEM establecidos en la norma IEC
61800-3 si se adoptan las medidas descritas en este manual durante la
instalacion.

Las sefales de interferencia puede provocar reacciones imprevisibles del sistema
de accionamiento, asi como de otros equipos de su entorno.

A ADVERTENCIA

INTERFERENCIA DE SENALES Y EQUIPOS

* Realice el cableado conforme a las medidas CEM descritas en el presente
documento.

» Asegure el cumplimiento de las medidas CEM descritas en el presente
documento.

+ Asegurese de que se cumplen todas las directrices CEM del pais en el que
se utiliza el producto, asi como todas las directrices CEM vigentes en el
lugar de instalacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

AADVERTENCIA

INTERFERENCIAS ELECTROMAGNETICAS DE SENALES Y EQUIPOS

Emplee técnicas de apantallado EMI adecuadas para contribuir a evitar un
comportamiento indeseado del equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Encontrara las categorias CEM en Emision electromagnética, pagina 53.
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Resumen del cableado con detalles CEM

Entradas/salidas digitales

Armario de distribuciéon

Punto central de
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¢ Resistencia de frenado externa

Medida CEM para el armario eléctrico

Medidas sobre CEM Objetivo

Utilizar placas de montaje con buena conductividad eléctrica, unir | Buena conductividad a través
las piezas metalicas ampliamente y retirar la capa de pintura de de contactos extensos
las superficies de contacto.

Poner a tierra el armario eléctrico, la puerta del armario eléctricoy | Reducir la emision.
la placa de montaje a través de bandas o de cables de puesta a
tierra. La seccioén transversal minima del conductor debe ser de al
menos 10 mm2 (AWG 6).
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Cables apantallados

Tendido de cables

Medidas sobre CEM

Objetivo

Complementar los dispositivos de conmutacién, como
contactores de potencia, relés o valvulas magnéticas, con
combinaciones antiparasitarias o elementos antichispas (por
ejemplo, diodos, varistores, médulos RC).

Reducir el acoplamiento de
interferencias mutas.

Montar por separado los componentes de potencia y los
componentes de control.

Reducir el acoplamiento de
interferencias mutas.

Medidas sobre CEM

Objetivo

Conectar las pantallas del cable amplias y utilizar abrazaderas de
cables y bandas de puesta a tierra.

Reducir la emision.

Conectar las pantallas de todos los cables apantallados en la
salida del armario de distribucion por medio de abrazaderas de
cables ampliamente con placas de montaje.

Reducir la emision.

Conectar a tierra ampliamente las pantallas de cables de sefal
digitales a ambos lados o a través de una carcasa de conector
conductora.

Reducir los efectos de las
perturbaciones en conductos
de sefales, reducir las
emisiones.

Poner a tierra la pantalla de las lineas analdgicas de sefal
directamente en el variador (entrada de sefial) y aislar la pantalla
en el otro extremo del cable o ponerla a tierra a través de un
condensador (por ejemplo, 10 nF).

Reducir los bucles de tierra
debidos a perturbaciones de
baja frecuencia.

Utilizar exclusivamente cables de motor apantallados con pantalla
de cobre y un solapamiento minimo del 85%; poner a tierra la
pantalla ampliamente en ambos lados.

Hacer derivar las corrientes
parasitas, reducir las
emisiones.

Medidas sobre CEM

Objetivo

No encamine cables de bus de campo y cables de sefial en un
solo conducto para cables junto con lineas con tensiones de CCy
CA de mas de 60 V. (Pueden pasar cables de bus de campo,
lineas de sefal y lineas analdgicas por el mismo conducto)

Tendido en canales de cableado separados con una distancia
minima de 20 cm (7,87 in).

Reducir el acoplamiento de
interferencias mutas.

Mantener el cable lo mas corto posible. No incorporar bucles de
cable innecesarios, cables de trazo corto desde el punto de
puesta a tierra central en el armario de distribucion hacia la
conexion de puesta a tierra del exterior.

Disminuir los acoplamientos
de interferencias capacitivos e
inductivos.

Utilizar conductores de conexidn equipotencial en caso de
alimentacion de tension diferente, en equipos con instalacion
amplia y en caso de instalaciones que abarquen varios edificios.

Reducir la corriente en el
apantallado del cable, reducir
las emisiones.

Utilizar conductores de conexion equipotencial de hilos finos.

Derivacion de corrientes
parasitas de alta frecuencia.

Si el motor y la maquina no estan unidos mediante una conexion
conductora, por ejemplo, mediante una brida aislada o mediante
una conexion que no sea amplia, el motor debe conectarse a
tierra a través de una banda o de un cable de toma a tierra. La
seccion transversal minima del conductor debe ser de al menos
10 mm2 (AWG 6).

Reducir las emisiones y
aumenta la inmunidad.

Utilizar un par trenzado para la alimentacion CC.

Reducir los efectos de las
perturbaciones en el cable de
sefales, reducir las
emisiones.

0198441113770.14
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Fuente de alimentacion

Medidas sobre CEM Objetivo

Utilizar el producto en la red con punto neutro puesto a tierra. Permitir que el filtro de red
produzca efecto.

Descargador de sobretension en caso de riesgo de sobretensiéon. | Disminuir el riesgo de dafios
producidos por
sobretensiones.

Cables del motor y del encoder

Desde el punto de vista de la compatibilidad electromagnética, los cables del
motor y los cables del encoder precisan de una atencién especial. Utilice
Unicamente cables preconfeccionados (consulte Accesorios y piezas de repuesto,
pagina 685) o cables que cumplan las especificaciones (consulte Cables y
sefales, pagina 64) y aplique las siguientes medidas de compatibilidad
electromagnética.

Medidas sobre CEM Objetivo

No montar elementos de conmutacion en el cable del motor ni en Reducir el acoplamiento de
el cable del encoder. interferencias.

Tender el cable del motor a una distancia minima de 20 cm (7,87 Reducir el acoplamiento de
in) con respecto al cable de sefial o montar chapas apantalladas interferencias mutas.
entre el cable del motor y el cable de sefal.

Si los conductos sin largos, colocar conductos equipotenciales. Reducir la corriente en el
apantallado del cable.

Tender el cable del motor y el cable del encoder sin puntos de Se reducen las emisiones.
separacion.)

(1) Cuando se tiene que separar un cable para su instalacion, en el punto de separacion se tendran
que unir los cables con conexiones apantalladas y carcasa metalica.

Otras medidas para mejorar la compatibilidad electromagnética

En funcidn del caso de uso, es posible mejorar los valores dependientes de CEM
aplicando las siguientes medidas:

Medidas sobre CEM Objetivo

Utilizar inductancias de red Reducir las oscilaciones
armonicas, alargar la vida util
del producto.

Utilizar filtros de red externos Mejorar los valores limite de
CEM.

Montaje en un armario eléctrico cerrado con apantallado Mejorar los valores limite de

avanzado. CEM.

Desactivacion de los condensadores Y

Descripcion

Es posible desconectar la conexién a tierra de los condensadores Y internos
(desactivar). Normalmente no es necesario desactivar la puesta a tierra de los
condensadores Y.
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Para LXM32MU45, LXM32MUG60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 y LXM32MD72:

Los condensadores Y se desactivan retirando el tornillo. Guarde este tornillo para
en caso necesario poder activar de nuevo los condensadores Y.

Para LXM32MD85 y LXM32MC10:
Los condensadores Y se desactivan tirando del interruptor.

Cuando los condensadores Y estan desactivados, se dejan de cumplir los valores
limite CEM indicados.
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Cables y senales

Cables, generalidades

Idoneidad de los cables

Los cables no deben retorcerse, estirarse, aplastarse ni doblarse. Utilice
exclusivamente aquellos cables que cumplan con la especificacién de cables.
Preste especial atencion, por ejemplo, a la idoneidad para:

» Aptitud para portacables
+ Rango de temperatura

+ Estabilidad quimica

» Tendido al aire libre

+ Tendido bajo tierra

Conectar una pantalla

Para conectar una pantalla, existen las siguientes posibilidades:

+ Cable del motor: la pantalla del cable del motor se fija en el borne de
apantallado situado debajo del equipo.

» Otros cables: las pantallas se colocan en la parte inferior, en la conexién
apantallada del equipo.

» Alternativa: conectar la pantalla, por ejemplo, a través de bornes de
apantallado y de barras.

Conductores de conexion equipotencial

Debido a las diferencias de potencial, en las pantallas del cable pueden fluir
corrientes de una magnitud no permitida. Utilice conductores de conexion
equipotencial con el fin de reducir las corrientes en las pantallas del cable. El
conductor de conexidon equipotencial debe estar dimensionado para la corriente
de compensaciéon maxima.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

+ Conecte a tierra los cables blindados para todas las E/S rapidas, las E/S
analdgicas y las sefales de comunicacién en un unico punto. 1)

« Enrute los cables de comunicaciones y de E/S por separado de los cables
de alimentacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

1) La conexion a tierra multipunto se admite si las conexiones se efectian con una
placa de conexion a tierra equipotencial dimensionada para ayudar a evitar dafios
en el blindaje del cable en caso de corrientes de cortocircuito del sistema de
alimentacion.

Secciones del conductores conformes al tipo de tendido

A continuacién se describen las secciones de los conductores para dos tipos de
tendido habituales:
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» Tipo de tendido B2:

Cables en tubos de instalacion eléctrica o en canales de instalacion de
apertura

» Tipo de tendido E:
Cables en bandejas de escalera abiertas

Secciéon en mm2 Corriente admisible con tipo de Corriente admisible con tipo de
(AWG) tendido B2 en A1) tendido E en A(")
0,75 (18) 8,5 10,4

1(16) 10,1 12,4

1,5 (14) 13,1 16,1

2,5(12) 17,4 22

4 (10) 23 30

6 (8) 30 37

10 (6) 40 52

16 (4) 54 70

25(2) 70 88

(1) Valores conformes a IEC 60204-1 para servicio continuo, conductor de cobre y temperatura del
aire ambiente de 40 °C (104 °F). Para obtener mas informacién consulte IEC 60204-1. La tabla es
un extracto de esta norma y muestra también secciones de conductores no aplicables para el
producto.

Observe los factores de reduccion en caso de acumulacion de cables, asi como
los factores de correccion para otras condiciones ambientales (IEC 60204-1).

Los conductores deben disponer de una seccion suficiente para poder activar el
fusible preconectado.

En el caso de cables mas largos, puede ser necesario utilizar una seccion de
conductor mayor para reducir la pérdida de energia.

Resumen de los cables necesarios

Descripcién general

Puede consultar en el siguiente resumen las propiedades de los cables
necesarios. Utilice cables preconfeccionados para minimizar los errores de
conexion. Encontrara cables preconfeccionados en la seccion Accesorios y
piezas de repuesto, pagina 685. Si el producto fuera a utilizarse segun las
especificaciones para UL 508C, deberan cumplirse las condiciones indicadas en
la seccion Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56.

Longitud maxima: Secciéon minima Apantallado, Par MBTP
conectado a trenzado
tierra en ambos
lados
Alimentacion de control de 0,75 mm2 (AWG 18) - - necesario
24V deCC
Funcién de seguridad STO() 0,75 mm2 (AWG 18) W] - Obligatorio
Alimentacién de la etapa de -@ - - -
potencia
Fases del motor @) -4 Obligatorio - -
resistencia de frenado externa | 3 m (9,84 ft) como la alimentacion de la Obligatorio - -
etapa de potencia
Encoder del motor 100 m (328,01 ft) 6*0,14 mm2y2*0,34 mm2 | Obligatorio Obligatorio Obligatorio
(6 * AWG 24y 2 * AWG 20)
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Longitud maxima: Seccion minima Apantallado, Par MBTP

conectado a trenzado

tierra en ambos

lados
Seriales A/B 100 m (328,08 ft) 0,25 mmz2 (AWG 22) Obligatorio Obligatorio | Obligatorio
Sefales PULSE / DIR 100 m (328,08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Obligatorio Obligatorio Obligatorio
Sefiales CW/CCW 100 m (328,08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Obligatorio Obligatorio | Obligatorio
ESIM 100 m (328,08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Obligatorio Obligatorio Obligatorio
Entradas/salidas digitales 30 m (98,43 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) - - necesario
PC, interfaz de puesta en 20 m (65,62 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Obligatorio Obligatorio | Obligatorio

marcha

(2) Consulte Conexion de la alimentacién de la etapa de potencia (CN1), pagina 110.

(1) Tenga en cuenta los requisitos de instalacién (tendido protegido), consulte Seguridad funcional, pagina 78.

(3) Longitud en funcién de los valores limite requeridos para perturbaciones transmitidas por alimentaciéon.

(4) Consulte Conexion de las fases del motor y del freno de parada (CN10 y CN11), pagina 99

Especificacion de cables

Aspectos generales

El uso de cables preconfeccionados ayuda a minimizar los errores de cableado.
Consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

Los accesorios originales tienen las propiedades siguientes:

Cable de motor con conector

Caracteristica Unit Valor
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Ree* M5101Reee M5102Reee M5103Reee M5105Reee M5104Reee
Revestimiento del cable, - PUR PUR naranja (RAL 2003), polipropileno (PP)
aislamiento naranja
(RAL 2003),
TPM
Capacitancia de los cables de pF/m
alimentacion
Hilo/hilo 80 80 80 90 85 100
Hilo/pantalla 145 135 150 150 150 160
Numero de contactos (apantallado) - (4 x 1 mm2 (4x%x1,5 4x25 (4 x 4 mmz2 (4 x 6 mmz2 (4 x 10 mm?2
+2x(2x mm2 + (2 x mm2 + (2 x +(2x1 +(2x%x1 +(2x1
0,75mm2)) | 1 mm2)) 1 mmz2)) mm2)) mm?2)) mm2))
Conector lado motor - Y-TEC Redondo de 8 polos M23 M40 circular 8 pins
circular 8
pins
Conector lado variador - Abrir
Diametro del cable mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+ 0,4 235+0,6
(in) (0,43 + (0,47 £ (0,55 + (0,64 £ (0,74 £ (0,93 £
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Radio de curvatura minimo con - 10 veces el | 5 veces el diametro del cable
instalacion fija diametro
del cable
Radio de curvatura minimo con - 10 veces el | 7,5 veces el diametro del cable 10 veces el diametro del
instalacion movil diametro cable
del cable
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Caracteristica Unit Valor
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Reee M5101Reee M5102Reee M5103Reee M5105Reee M5104Reee
Tensiéon nominal \%
Fases del motor 1000 600
Freno de parada 1000 300
Longitud maxima que se puede m (ft) 25 (82) 75 (246)
pedir
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -40a80(-40a 176)
durante el funcionamiento con
instalacion fija
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -20a60(— | -20a80(-4a 176)
durante el funcionamiento con 4 a2 140)
instalacion mévil
Certificaciones/declaracion de - CE, DESINA
conformidad
Cable de motor sin conector
Caracteristica Unit Valor
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5300Ress | M5301Reee M5302Reee M5303Reee M5305Reee M5304Reee
Revestimiento del cable, - PUR PUR naranja (RAL 2003), polipropileno (PP)
aislamiento naranja
(RAL 2003),
TPM
Capacitancia de los cables de pF/m
alimentacion
Hilo/hilo 80 80 80 90 85 100
Hilo/pantalla 145 135 150 150 150 160
Numero de contactos (apantallado) | - 4x1mm2 | (4x15 4x%x25 (4 x 4 mm2 (4 x 6 mm?2 (4 x 10 mm2
+2x(2x% mm2 + (2 x mm2 + (2 x +(2x%x1 +(2x1 +(2x%x1
0,75 mm2)) | 1 mm2)) 1 mm?2)) mm?2)) mm2)) mm?2))
Conector lado motor - Abrir
Conector lado variador - Abrir
Diametro del cable mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+ 0,4 23,5+0,6
(in) (0,43 £ (0,47 + (0,55 + (0,64 £ 0,74 + (0,93 £
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Radio de curvatura minimo con - 10 veces el | 5 veces el diametro del cable
instalacion fija diametro
del cable
Radio de curvatura minimo con - 10 veces el | 7,5 veces el diametro del cable 10 veces el diametro del
instalacion mévil diametro cable
del cable
Tension nominal \%
Fases del motor 1000 600
Freno de parada 1000 300
Longitud maxima que se puede m (ft) 100 (328)
pedir
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -40...80(-40a 176)
durante el funcionamiento con
instalacion fija
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -20...60(— | -20a80(—4a 176)
durante el funcionamiento con 4 a2 140)

instalacion movil

Certificaciones/declaracion de
conformidad

CE, c-UR-us, DESINA
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Cable de encoder con y sin conectores

Caracteristica Unit Valor
VW3M8100Ree* VW3M8102Reee VW3M8222Ree*
Revestimiento del cable, aislamiento | - PUR verde (RAL 6018), polipropileno (PP)
Capacidad pF/m Aprox. 135 (hilo/hilo)
Numero de contactos (apantallado) - (3%x2x%0,14 mm2 + 2 x 0,34 mm2)
Conector lado motor - Redondo de 12 polos Y- M23 circular 12 pins Abrir
TEC

Conector lado variador - RJ45 10 pins RJ45 10 pins Abrir
Diametro del cable mm 6,8+0,2

(in) (0,27 £0,1)
Radio de curvatura minimo mm 68

(in) (2,68)
Tensién nominal V 300
Longitud maxima que se puede m 25 75 100
pedir

(ft) (82) (246) (328)
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -40...80(—40a 176)
durante el funcionamiento con
instalacion fija
Intervalo de temperatura permitido °C(°F) | -20...80 (-4 a 176)
durante el funcionamiento con
instalacion movil
Certificaciones/declaracion de - DESINA c-UR-us, DESINA
conformidad

Distancia de separacién para conectores

Conectores rectos Conectores angulares

Dimensiones Conectores del motor Conector del encoder
recto recto
M23 M40 M23

D mm (in) 28 (1,1) 46 (1,81) 26 (1,02)

LS mm (in) 76 (2,99) 100 (3,94) 51 (2,01)

LR mm (in) 117 (4,61) 155 (6,1) 76 (2,99)

LC mm (in) 100 (3,94) 145 (5,71) 60 (2,36)

LM mm (in) 40 (1,57) 54 (2,13) 23(0,91)
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Dimensiones Conectores del motor Conector del encoder
angular angular
Y-TEC M23 M40 Y-TEC M23
D mm (in) 18,7 (0,74) 28 (1,1) 46 (1,81) 18,7 (0,74) 26 (1,02)
LS mm (in) 42 (1,65) 76 (2,99) 100 (3,94) 42 (1,65) 51 (2,01)
LR mm (in) 100 (3,94) 132 (5,2) 191 (7,52) 100 (3,94) 105 (4,13)
LC mm (in) 89 (3,50) 114 (4,49) 170 (6,69) 89 (3,50) 89 (3,5)
LM mm (in) 58 (2,28) 55 (2,17) 91 (3,58) 58 (2,28) 52 (2,05)

Tipo de légica

Descripcién general

Las entradas y salidas digitales de este producto pueden cablearse para logica
positiva o para ldgica negativa.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO,DQ1, ... - DQO,DQ1, ...
DIO,DIL, ... " DIO,DIL, ...
oV — DICOM oV [ DICOM
Tipo de légica Estado activo
(1) Légica positiva La salida suministra corriente (la salida Source)
Fluye corriente hacia la entrada (entrada Sink)
(2) Logica negativa La salida demanda corriente (salida Sink)
Fluye corriente de la entrada (entrada Source)

Las entradas de sefial estan protegidas contra polarizacién incorrecta y las
salidas estan protegidas contra cortocircuitos. Las entradas y las salidas estan
funcionalmente aisladas.

En caso de utilizar el tipo de l6gica negativa, el defecto a tierra de una sefal se
reconoce como un estado ON.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Asegurese de que el cortocircuito de una sefial no pueda originar un
comportamiento no intencionado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Seleccion del tipo de l6gica

El tipo de lIdgica se determina a través del cableado de DICOM y DQCOM. El tipo
de légica tiene repercusiones en el cableado y la activacion de sensores, por lo
que debe aclararse ya en la fase de planificacion con vista al ambito de
aplicacion.
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Caso especial: funcién de seguridad STO

Las entradas de la funcion de seguridad STO (entradas STO_Ay STO_B) estan
disefiadas de forma fija como entradas de comun positivo.

Entradas y salidas configurables

Descripcién

Este producto cuenta con entradas y salidas digitales a las que pueden asignarse
funciones de entrada de sefial y funciones de salida de sefial. Dependiendo del
modo de funcionamiento, estas entradas y salidas tienen una asignacion estandar
definida. Es posible adaptar esta asignacion a los requisitos de la instalacion del
cliente. Consulte Entradas y salidas de sefales digitales, pagina 208 para obtener
informacion.
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Alimentacion de red

Dispositivo de corriente residual

Descripcion

Bus DC conjunto

Funcionamiento

El variador puede generar una corriente continua en el conductor de proteccion.
Si esta previsto un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo
de vigilancia de corriente residual (RCM) a modo de proteccion contra el contacto
directo o indirecto, debera utilizarse un tipo determinado.

A ADVERTENCIA

CORRIENTE CONTINUA EN EL CONDUCTOR DE PROTECCION

» Utilice un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo de
vigilancia de corriente residual (RCM) del tipo A para variadores
monofasicos que estén conectados a fase y a conductor neutro.

« Utilice un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo de
vigilancia de corriente residual (RCM) del tipo B (apto para corriente
universal) con homologacién para convertidores de frecuencia para
variadores trifasicos y para variadores monofasicos que no estén
conectados a fase ni a conductor neutro.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Mas condiciones en caso de uso de un dispositivo de corriente residual:

» Al conectarse, el variador tiene una corriente de fuga mayor. Seleccione un
dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo de vigilancia
de corriente residual (RCM) con retardo de activacion.

« Las corrientes de alta frecuencia deben filtrarse.

Las conexiones del bus DC de varios variadores pueden unirse para aprovechar
la energia de un modo eficiente. Cuando un variador frena, la energia generada
durante el frenado puede utilizarse por otro variador del bus DC conjunto. Sin un
bus DC conjunto, la energia de frenado se transformaria en calor en la resistencia
de frenado, mientras que el otro variador tendria que tomar la energia de la red de
alimentacion.

Otra ventaja de un bus DC propio consiste en el hecho de que varios variadores
pueden utilizar conjuntamente una resistencia de frenado externa. El numero de
las diferentes resistencias de frenado externas puede reducirse a una resistencia
de frenado externa conjunta realizando el dimensionamiento correspondiente.

Encontrard esta y otra informacién en la nota de aplicacion del bus DC comun
para el variador. Si desea utilizar un bus DC comun, primero debe leer la
informacion relacionada con la seguridad del documento Nota de aplicacién del
bus DC comun.

Requisitos para el uso

Encontrara los requisitos y valores limite para la conexién en paralelo de varios
variadores en el bus DC como nota de aplicacién del bus DC comun en https://
www.se.com. En caso de preguntas o problemas en relacion con la nota de
aplicacién, dirijase a su persona de contacto de Schneider Electric.
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Inductancia de red

Descripcidén

En las siguientes condiciones de servicio debera utilizarse una inductancia de
red:

» En caso de servicio en una red de alimentacién con impedancia baja
(corriente de cortocircuito de la red de alimentacion superior a la indicada en
Datos técnicos, pagina 24).

» Cuando la potencia nominal del variador es insuficiente.

* En caso de servicio en redes con dispositivos para compensacion de
corriente reactiva.

» Parala mejora del factor de potencia en la entrada de red y para la reduccion
de las oscilaciones armonicas de red.

En una inductancia de red se pueden utilizar varios equipos. Tenga en cuenta la
corriente de dimensionado de la reactancia.

En el caso de redes de alimentacién con una impedancia baja, se generan
corrientes armonicas altas en la entrada de red. Unas oscilaciones armdnicas
altas sobrecargan los condensadores internos del bus DC. La carga de los
condensadores del bus DC influye decisivamente en la vida util de los equipos.
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Dimensionamiento de la resistencia de frenado

Resistencia de frenado interna

Descripcion

El variador esta equipado con una resistencia de frenado interna para la
absorcion de la energia de frenado.

Las resistencias de frenado son necesarias para aplicaciones dinamicas. Durante
la deceleracion, la energia cinética se transforma en energia eléctrica en el motor.
La energia eléctrica aumenta la tension del bus DC. Al exceder un determinado
valor de umbral, la resistencia de frenado se activa. La energia eléctrica se
transforma en calor en la resistencia de frenado. Si fuera necesaria una mayor
dinamica durante el frenado, la resistencia de frenado debe estar adaptada
correctamente a la instalacion.

Una resistencia de frenado insuficientemente dimensionada puede provocar una
sobretension en el bus DC, lo que deshabilitaria la etapa de potencia. El motor ya
no decelera de forma activa.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Mediante un funcionamiento de prueba con carga maxima, asegurese de
que la resistencia de frenado esta dimensionada de forma suficiente.

* Asegurese de que los parametros para la resistencia de frenado estan
ajustados correctamente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Resistencia de frenado externa

Descripcién

Se necesita una resistencia de frenado externa para aplicaciones en las que el
motor deba frenarse fuertemente y la resistencia de frenado interna ya no pueda
absorber el excedente de energia de frenado.

Durante el funcionamiento, la resistencia de frenado puede calentarse a
temperaturas superiores a 250 °C (482 °F).

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES

* Asegurese de que no es posible contacto alguno con la resistencia de
frenado caliente.

* No coloque ninguna pieza inflamable o sensible al calor en las cercanias de
la resistencia de frenado.

* Realice un funcionamiento de prueba con carga maxima para asegurarse de
que la disipacion de calor es suficiente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.
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Supervision

El variador supervisa la potencia de la resistencia de frenado. Es posible leer la
carga de la resistencia de frenado.

La salida para la resistencia de frenado externa esta protegida contra
cortocircuitos. El equipo no monitoriza los defectos a tierra de la resistencia de
frenado externa.

Seleccion de la resistencia de frenado externa

Montaje y puesta en

El dimensionamiento de una resistencia de frenado externa depende de la
potencia de pico y la potencia continua necesarias.

El valor de resistencia R resulta de la potencia de pico necesaria y de la tension
del bus DC.

U2
R =
Pmax

R = valor de resistencia en Q

U = Umbral de conmutacion para la resistencia de frenado en V

Pmax = potencia de pico necesaria en W

Si se conectan dos o mas resistencias de frenado a un variador, tenga en cuenta

los siguientes criterios:

» Elvalor de resistencia total de las resistencias de frenado conectadas debe
corresponderse con el valor de resistencia permitido.

» Las resistencias de frenado pueden conectarse en paralelo o en serie. Para
la conexién en paralelo deben ser resistencias con el mismo valor, a fin de
que las resistencias de frenado se carguen de manera uniforme.

+ La potencia continua total de las resistencias de frenado conectadas debe
ser mayor o igual que la potencia continua que realmente se necesita.

Utilice unicamente resistencias que estén homologadas como resistencias de
frenado. Consulte las resistencias de frenado adecuadas en Accesorios y piezas
de repuesto, pagina 685.

marcha de una resistencia de frenado externa

La conmutacién entre una resistencia de frenado interna y una resistencia de
frenado externa se lleva a cabo a través de un parametro.

Las resistencias de frenado externas especificadas en la seccion Accesorios y
piezas de repuesto, pagina 685 se entregan con una hoja informativa que
contiene mas datos sobre el montaje.

Ayuda de dimensionado

Descripcién

Para el dimensionado se calculan los porcentajes que contribuyen a la absorcion
de la energia de frenado.

Es necesaria una resistencia de frenado externa cuando la energia cinética que
se va a absorber sobrepasa la suma de la absorcion de energia interna posible.
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Absorcion de energia interna

Internamente la energia de frenado es absorbida por los siguientes mecanismos:
» Condensador del bus DC Eyar
» Resistencia de frenado interna E|
+ Pérdidas eléctricas del accionamiento Eg
» Pérdidas mecanicas del accionamiento Emech

Encontrara los valores para la absorcion de energia Eyar en la seccion
Condensador y resistencia de frenado, pagina 49.

Resistencia de frenado interna

Dos magnitudes son determinantes para la absorcion de energia de la resistencia
de frenado interna.

« La potencia continua Ppr indica cuanta energia puede disiparse de modo
permanente sin sobrecargar la resistencia de frenado.

+ La energia maxima Ecr limita la potencia mas alta disipable a corto plazo.

Si se ha sobrepasado la potencia continua durante un determinado tiempo, la
resistencia de frenado debera permanecer sin carga durante un tiempo de la
misma duracion.

Encontrara las magnitudes Ppr y Ecr de la resistencia de frenado interna en la
seccién Condensador y resistencia de frenado, pagina 49.

Pérdidas eléctricas Eg

Las pérdidas eléctricas E¢| del sistema de accionamiento pueden estimarse a
partir de la potencia de pico del variador. Con un grado de eficacia tipico del 90%,
la maxima pérdida de potencia es aprox. del 10% de la potencia de pico. Sienla
deceleracién fluye una corriente mas baja, se reduce la pérdida de potencia de
forma correspondiente.

Pérdidas mecanicas Emech

Las pérdidas mecanicas resultan de la friccion, que se produce con el
funcionamiento de la instalacion. Las pérdidas mecanicas son insignificantes
cuando la instalacion sin fuerza de propulsién necesita mucho mas tiempo hasta
la parada que el tiempo necesario para frenar la instalacion. Las pérdidas
mecanicas se pueden calcular de acuerdo con el par de carga y la velocidad a
partir de la que el motor debe pararse.

Ejemplo

Frenado de un motor rotatorio con los siguientes datos:
* Velocidad de rotacion inicial: n = 4000 RPM
*  Momento de inercia del rotor: Jr = 4 kgcm?
* Inercia de carga: J. = 6 kgcm?2
» Variador: Evar =23 Ws, Ecr =80 Ws, Ppr=10 W
La energia que se va a absorber se obtiene a través de:

2nn |2

E -
60

J .

-1
B™ 2

para Eg = 88 Ws. No se consideran pérdidas eléctricas ni mecanicas.
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En este ejemplo, en los condensadores del bus DC se absorben Eyar = 23 Ws (el
valor depende del tipo de variador).

La resistencia de frenado interna debe absorber los 65 Ws restantes. Puede
absorber como impulsos Ecr = 80 Ws. Si la carga se frena una vez, la resistencia
de frenado interna sera suficiente.

Si la deceleracion se repite de forma ciclica, debera tenerse en cuenta la potencia
continua. En el caso de que la duracion del ciclo fuera superior a la relacion de la
energia a absorber Eg y la potencia continua Ppr, la resistencia de frenado sera
suficiente. Si se frena de forma mas frecuente, la resistencia de frenado interna
no sera suficiente.

En este ejemplo, la relacion de Eg/Ppr es de 8,8 s. Si la duracion de ciclo es
inferior, se requiere una resistencia de frenado externa.

Dimensionamiento de resistencia de frenado externa

Curvas caracteristicas para el dimensionamiento de una resistencia de frenado

.
n3 D1
nz

D2 D3

N4

N4

A
\

tiitots Y4 ts,t6 t7, ts Ig t1o 9t

Y

A
—.
O

Estas dos curvas caracteristicas se utilizan también en el dimensionamiento del
motor. Los segmentos de las curvas caracteristicas que deben considerarse
estan identificados con D; (D1 a D3).

Para el calculo de la energia con deceleracion constante debe conocerse el
momento de inercia total Ji.

Ji=Jdm+ Je

Jm: Momento de inercia del motor (con freno de parada)

Je: Inercia de carga

La energia para cada segmento de deceleracion se calcula del siguiente modo:

2
2nn,

60

1
t° i_EJt'

De ello resulta para los segmentos (D+) ... (D3):

2
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. {ns -n,

21

E 60

J-

=1
2

76

0198441113770.14



Planificacion

Servoaccionamiento

2

E - 1J 2nn,
2727 60
_1 27m4 2

Es= 5% | 5

Unidades: E; en Ws (vatio-segundo), J: en kgmZ2, w en rad y njen RPM.

La absorcién de energia Eyar de los variadores (sin tener en cuenta una
resistencia de frenado) puede consultarse en los datos técnicos.

Al continuar realizando el célculo, tenga en cuenta unicamente los segmentos D;,
cuya energia E;j sobrepasa la absorcién de energia de los variadores. Estas
energias adicionales Ep; deben desviarse a través de la resistencia de frenado.

El calculo de Ep; se realiza con la formula:
EDi = Ei - Evar (en WS)

La potencia continua P¢ se calcula para cada ciclo de la maquina:

P = ZEDi

¢ Duracién de ciclo

Unidades: Pc en W, Ep; en Ws y duracion de ciclo Ten s

La seleccion se realiza en dos pasos:

+ Sise cumplen las siguientes condiciones, la resistencia de frenado interna es
suficiente:

o Laenergia maxima en una deceleracion debe ser inferior a la energia de
pico que puede absorber la resistencia de frenado: (Epi)<(Ec).

o No puede superarse la potencia continua de la resistencia de frenado
interna: (Pc)<(Pepr).

» Sino se cumplen las condiciones, debe utilizarse una resistencia de frenado
externa que cumpla las condiciones.

Encontrara los datos de pedido para las resistencias de frenado externas en
Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.
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Seguridad funcional

Conceptos basicos

Seguridad funcional

La automatizacion y la tecnologia de seguridad son dos ambitos estrechamente
relacionados. La planificacién, la instalacion y el funcionamiento de soluciones de
automatizacion complejas se simplifican mediante funciones y equipo de
seguridad.

Por lo general, los requisitos técnicos de seguridad dependen de la aplicacion. La
exigencia de los requisitos depende, entre otras cosas, del riesgo y del potencial
de peligro que emana la aplicacion, asi como de los requisitos legalmente
aplicables.

El disefio de las maquinas en razén de la seguridad tiene como finalidad la
proteccion de las personas. En las maquinas con accionamientos de regulacion
eléctrica, los riesgos provienen ante todo de las partes moéviles de la maquina y
de la electricidad.

Unicamente Usted como usuario, el constructor de la maquina o el integrados de
sistemas estan familiarizados con todas las condiciones y factores que son de
aplicacion para la instalacion, ajuste, funcionamiento, reparaciones y
mantenimiento de la maquina o de los procesos. Por ese motivo, Unicamente
usted puede determinar la solucién de automatizacién y los dispositivos de
seguridad y bloqueos vinculados para un uso debido y validar este uso.

AADVERTENCIA

NO CONFORMIDAD CON LOS REQUISITOS DE LA FUNCION DE
SEGURIDAD

» Especifique los requisitos o las medidas que se deben implementar en el
analisis de riesgos que realice.

» Verifique que su aplicacion relacionada con la seguridad se ajuste a las
normativas y estdndares de seguridad aplicables.

» Asegurese de que se hayan establecido procedimientos y medidas
apropiados (de acuerdo con las normas aplicables del sector) para evitar
situaciones de peligro durante el funcionamiento de la maquina.

* En caso de que exista riesgo para el personal o los equipos, utilice los
dispositivos de bloqueo de seguridad adecuados.

+ Valide la funcion relacionada con la seguridad general y pruebe
minuciosamente la aplicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Analisis de peligros y de riesgos

La norma IEC 61508 "Seguridad funcional de los sistemas eléctricos/electronicos/
electrénicos programables relacionados con la seguridad" define los aspectos
relevantes para la seguridad de sistemas. La norma no considera solo una unidad
funcional individual de un sistema relevante para la seguridad, sino todos los
elementos de una cadena de funcion (por ejemplo, desde el sensor, pasando por
las unidades de procesamiento légicas, hasta el actuador) como una unidad
completa. Estos elementos deben cumplir en su totalidad los requisitos del nivel
SIL correspondiente.

La norma IEC 61800-5-2 "Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad
variable. Requisitos de seguridad. Seguridad funcional" es una norma de
producto que determina los requisitos relevantes para la seguridad de los
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variadores. En esta norma se definen, entre otros, funciones relevantes para la
seguridad para variadores.

Tomando como base la configuracion y el uso de la instalacion debe efectuarse
un analisis de riesgos y peligros de la instalacion (por ejemplo segun EN ISO
12100 o EN ISO 13849-1). Los resultados del analisis deben tenerse en cuenta al
construir la maquina y durante el equipamiento posterior con dispositivos y
funciones relevantes para la seguridad. Los resultados de su analisis pueden
diferir de los ejemplos de aplicacién incluidos en la presente documentacion o en
la documentacion aplicable. Pueden ser necesarios, por ejemplo, componentes
relevantes para la seguridad adicionales. De modo general, tienen prioridad los
resultados procedentes del analisis de riesgos y peligros.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Realice un analisis de peligros y riesgos para determinar el nivel de
integridad de seguridad apropiado, y cualquier otro requisito de seguridad,
para su aplicacién especifica de acuerdo con todas las normas aplicables.

» Asegurese de que se realice y se respete el analisis de peligros y riesgos de
acuerdo con EN/ISO 12100 durante el disefio de la maquina.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

La norma EN ISO 13849-1 "Seguridad de las maquinas. Partes de los sistemas
de mando relativas a la seguridad. Parte 1: Principios generales para el disefio"
describe un proceso iterativo para la seleccion y el disefio de partes relativas a la
seguridad de los controladores con el fin de reducir en gran medida el riesgo al
que esta expuesta la maquina.

Lleve a cabo la evaluacién de riesgos y la reduccién de riesgos segun EN ISO
12100 de la siguiente manera:

1. Determinar los limites de la maquina.
Identificar los peligros de la maquina.
Estimar el riesgo.
Evaluar el riesgo.

Al

Reducir el riesgo a través de:
+ Eldisefio
+ Dispositivos de proteccién
* Informacién del usuario (véase EN ISO 12100)

6. Disefiar partes del control relevantes para la seguridad (SRP/CS, Safety-
Related Parts of the Control System) en un proceso iterativo.

Disefie las partes del control relativas a la seguridad en un proceso iterativo de la
siguiente manera:

Paso Accién

1 Identifique las funciones de seguridad necesarias que se ejecutan por medio de SRP/CS
(Safety-Related Parts of the Control System).

2 Determine las propiedades necesarias para cada funcién de seguridad.

3 Determine el nivel de rendimiento PL, necesario.

4 Identifique los componentes relacionados con la seguridad que ejecutan la funcién de
seguridad.

5 Determine el nivel de rendimiento PL de los componentes relacionados con la seguridad
anteriormente mencionados.

6 Verifique el nivel de rendimiento PL de la funcién de seguridad (PL = PL,).

7 Verifique que se hayan cumplido todos los requisitos (validacion).

Encontrara mas informacion en https://www.se.com.
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Safety Integrity Level (SIL)

La norma IEC 61508 especifica 4 niveles de integridad de seguridad [Safety
Integrity Level (SIL)]. El nivel SIL SIL1 es el nivel mas bajo, y el nivel SIL SIL4 el
mas alto. La base para determinar el nivel SIL necesario para la aplicacion es una
valoracion del potencial de peligro segun el analisis de peligros y riesgos. De aqui
se deriva si la cadena de funcién correspondiente debe considerarse relevante
para la seguridad y qué potencial de peligro debe cubrirse con ella.

Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)

Para el mantenimiento de la funcién del sistema de seguridad, la norma IEC
61508 exige, segun el nivel de integridad de seguridad necesario [Safety Integrity
Level (SIL)], medidas clasificadas de correccion y de prevencion de fallos. Todos
los componentes deben ser sometidos a una consideracién de probabilidad para
valorar la efectividad de las medidas correctoras tomadas. En esta consideracién
se determina la frecuencia media de un fallo peligroso por hora (Average
Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)). Se trata de la frecuencia por
hora con la que falla un sistema relevante para la seguridad generando un peligro
y con la que la funcién no puede ejecutarse correctamente. En funcién del nivel
SIL, la frecuencia media de un fallo peligroso por hora no debe superar
determinados valores para el sistema relevante para la seguridad completo. Se
suman los valores PFH individuales de una cadena de funcion. El resultado no
debe exceder el valor maximo indicado en la norma.

SIL PFH con una tasa elevada de demandas o con demandas continuadas
4 2109 ... <108
3 >10-8... <107
2 2107 ... <106
1 2106 ... <105

Hardware Fault Tolerance (HFT) y Safe Failure Fraction (SFF)

En funcion del nivel SIL (Safety Integrity Level (SIL)) para el sistema relevante
para la seguridad, la norma IEC 61508 exige una determinada tolerancia a las
averias de hardware (Hardware Fault Tolerance (HFT)) en combinacion con una
determinada proporcion de fallos no peligrosos (Safe Failure Fraction (SFF)). La
tolerancia a las averias de hardware es la propiedad de un sistema relevante para
la seguridad de poder ejecutar por si mismo la funcién requerida si existen una o
varias averias de hardware. La proporcién de fallos no peligrosos de un sistema
relevante para la seguridad esta definido como la relacion de la cuota de los fallos
no peligrosos respecto a la cuota de fallos total del sistema relevante para la
seguridad. Segun la norma IEC 61508, el nivel SIL maximo alcanzable de un
sistema relevante para la seguridad esta determinado también por la tolerancia a
las averias de hardware y por la proporcion de fallos no peligrosos del sistema
relevante para la seguridad.

La norma IEC 61800-5-2 diferencia dos tipos de sistemas parciales (sistema
parcial del tipo A y sistema parcial del tipo B). Estos tipos se determinan en base
a criterios definidos en la norma para los componentes relevantes para la
seguridad.

SFF HFT Tipo A-Sistema parcial HFT de sistema parcial tipo B
0 1 2 0 1 2

<60 % SIL1 SiL2 SIL3 — SIL1 SIL2

60 ... <90 % SIL2 SIL3 SiL4 SIL1 SIL2 SIL3

90 ...<99 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL2 SIL3 SiL4

299 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL3 SiL4 SIL4
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Medidas de prevencion de fallos

Deben evitarse en la medida de lo posible los errores sistematicos en la
especificacion, en el hardware y en el software, los errores de utilizacién y los
errores de mantenimiento del sistema relevante para la seguridad. La norma IEC
61508 prescribe para ello una serie de medidas de prevencion de fallos que
deben llevarse a cabo en funcién del nivel de integridad de seguridad [Safety
Integrity Level (SIL)] que se desee lograr. Estas medidas de prevencion de fallos
deben acompanar al ciclo de vida completo del sistema relevante para la
seguridad, es decir, desde la concepcién hasta la puesta fuera de servicio del
sistema relevante para la seguridad.

Datos para el plan de mantenimiento y para los calculos de la seguridad
funcional

La funcion de seguridad STO debe comprobarse a intervalos regulares. El
intervalo depende del analisis de riesgos y peligros del sistema completo. El
intervalo minimo es de 1 aino (alta tasa de demanda segun IEC 61508).

Utilice los siguientes datos de la funcion de seguridad STO para su plan de
mantenimiento y para los célculos de la seguridad funcional:

Caracteristica Uni- Valor
dad
Vida util de la funcién de seguridad STO Anos | 20
(IEC 61508)
Consulte también Vida util de la funcion de
seguridad STO, pagina 695.
SFF (IEC 61508) % 90

Safe Failure Fraction

HFT (IEC 61508) - 1

Hardware Fault Tolerance

Tipo A-Sistema parcial

Nivel de integridad de seguridad conforme - SIL3

alEC 61508

Nivel de integridad de seguridad conforme - SILCL3

a |lEC 62061

PFH (IEC 61508) 1/h 1*10-9
Probability of Dangerous Hardware Failure | (FIT) (1)

per Hour

PL (1ISO 13849-1) - e (categoria 3)

Performance Level

MTTFg (ISO 13849-1) - Prolongado (1400 afios)

Mean Time to Dangerous Failure

DC (ISO 13849-1) % 90

Diagnostic Coverage

Puede solicitar mas datos a su persona de contacto de Schneider Electric.

Puede encontrar los datos para el médulo de seguridad eSM en el manual de
instrucciones del producto del médulo de seguridad.
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Definiciones

Funcién de seguridad "Safe Torque Off" (STO) integrada

La funcién de seguridad STO integrada (IEC 61800-5-2) permite una parada de la
categoria 0 de conformidad con IEC 60204-1 sin contactores de alimentacién
externa. Para una parada de la categoria 0 no es necesario interrumpir la tensién
de alimentacion. Asi se reducen los costes de sistema y los tiempos de reaccion.

Categoria de parada 0 (IEC 60204-1)

En el caso de la categoria de parada 0 (Safe Torque Off, STO), el motor funciona
hasta detenerse (siempre y cuando no haya fuerzas externas que lo impidan). La
funcion de seguridad STO tiene como objetivo ayudar a evitar un arranque
imprevisto, no a parar un motor, y por lo tanto corresponde a una parada no
asistida de acuerdo con IEC 60204-1.

En circunstancias en las que existan influencias externas, el tiempo hasta que el
motor se para lentamente depende de las propiedades fisicas de los
componentes utilizados (por ejemplo, el peso, el par o la friccién). Ademas,
pueden ser necesarias medidas adicionales como, por ejemplo, frenos de
seguridad externos, para evitar la aparicién de un peligro. Esto es, si esto supone
un peligro para sus empleados o su instalacion, debera tomar las medidas
adecuadas.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Asegurese de que no puedan producirse riesgos para personas o materiales
durante el periodo de deceleracion hasta la parada del eje o de la maquina.

» No entre en la zona de funcionamiento durante el periodo de deceleracion
hasta la parada.

+ Asegurese de que ninguna otra persona pueda acceder a la zona de
funcionamiento durante el periodo de deceleracién hasta la parada.

+ En caso de que exista riesgo para el personal o los equipos, utilice los
dispositivos de bloqueo de seguridad adecuados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Categoria de parada 1 (IEC 60204-1)

Para las paradas de la categoria 1 (Safe Stop 1, SS1), se puede realizar una
parada controlada por medio del sistema de control, o utilizando dispositivos de
seguridad funcionales especificos. Una parada de la categoria 1 es una parada
controlada con energia disponible para los actuadores de la maquina para llevar a
cabo la parada.

La parada controlada por medio del sistema de control/relacionado con la
seguridad no es relevante para la seguridad, no esté supervisada y no se lleva a
cabo de la manera definida en caso de un corte de alimentacién o si se detecta un
error. Debera ponerla en practica a través de un dispositivo de conmutacion
externo relevante para la seguridad con retardo relevante para la seguridad.
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Funcion

Aspectos generales

Funcionamiento

Con la funcién de seguridad STO integrada en el producto puede llevarse a cabo
una "parada de emergencia" (IEC 60204-1) para la categoria de parada 0. Con un
modulo de relés de seguridad adicional de parada de emergencia admisible
también puede realizarse la categoria de parada 1.

La funcion de seguridad STO se activa a través de dos entradas de sefial
redundantes. Ambas entradas de sefial deben cablearse separadas entre si.

La funcion de seguridad STO se dispara si el nivel en una de las dos entradas de
sefal es 0. La etapa de potencia se desactiva. El motor no puede generar ningun
par y funciona sin freno. Se detecta un error de la clase de error 3.

Si, en el transcurso de un segundo, el nivel de la otra entrada también pasa a ser
0, la clase de error sigue siendo 3. Si, en el transcurso de un segundo, el nivel de
la otra entrada no pasa a ser 0, la clase de error cambia a 4.

Requisitos para el uso de la funcion de seguridad STO

Aspectos generales

Tipo de légica

La funcion de seguridad STO (Safe Torque Off) no retira la tension del bus DC,
solo del motor. La tension en el bus DC y la tension de red para el variador siguen
presentes.

AAPELIGRO

DESCARGA ELECTRICA
+ Utilice la funcién de seguridad STO unicamente para el fin previsto.

» Para desconectar el variador de la alimentacién de red utilice un interruptor
apropiado que no forme parte de la conmutacion de la funcion de seguridad
STO.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Tras activarse la funcién relacionada con la seguridad STO, el motor ya no puede
generar ningun par y va parandose sin freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Instale un freno relacionado con la seguridad externo separado cuando su
aplicacién requiera una deceleracion activa de la carga.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Las entradas de la funcién de seguridad STO (entradas STO_Ay STO_B estan
disefiadas de forma fija como entradas de comun positivo.

0198441113770.14
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Freno de parada y funcidén de seguridad STO

Cuando se dispara la funcién de seguridad STO, la etapa de potencia se
desactiva de inmediato. Cerrar el freno de parada requiere un tiempo
determinado. En los ejes verticales o con fuerzas que actuan desde el exterior, es
posible que deba tomar medidas adicionales para poner la carga en estado de
reposo al utilizar la funcién de seguridad STO, por ejemplo, con un freno de
servicio.

AADVERTENCIA

CARGA EN DESCENSO

Asegurese de que, si se utiliza la funcién relacionada con la seguridad STO,
todas las cargas se coloquen con seguridad en estado de reposo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si la suspension de cargas suspendidas o de traccion es un objetivo de seguridad
para la maquina, este objetivo solo se puede conseguir mediante el uso de un
freno externo adecuado como medida de seguridad.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO DEL EJE

* No utilice el freno de parada interno como medida relacionada con la
seguridad.

« Utilice so6lo frenos externos certificados como medidas relacionadas con la
seguridad.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

NOTA: El variador no ofrece una salida propia relevante para la seguridad
para conectar un freno externo que puede utilizarse como medida relevante
para la seguridad.

Rearranque involuntario

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Asegurese de que su evaluacion de riesgos cubra todos los posibles efectos
de una activacion automatica o no intencionada de la etapa de potencia, por
ejemplo, tras un corte de suministro eléctrico.

* Implemente todas las medidas necesarias como, por ejemplo, funciones de
control, protecciones u otras funciones relacionadas con la seguridad para
proteger de manera fiable el equipo ante cualquier peligro que pueda
derivarse de una activacion automatica o no intencionada de la etapa de
potencia.

+ Asegurese de que el controlador maestro no pueda activar la etapa de
potencia de manera no intencionada.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.
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A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Ajuste el parametro /IO_AutoEnable a "off" si la activacidon automatica de la
etapa de potencia supusiera un peligro en su aplicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Grado de proteccion al utilizarse la funcién de seguridad STO

Tendido protegido

Asegurese de que no se puedan acceder al producto sustancias ni elementos
extrafios conductores (grado de suciedad 2). Ademas, la suciedad conductora
puede provocar que las funciones de seguridad resulten ineficaces.

AADVERTENCIA

FUNCION RELACIONADA CON LA SEGURIDAD INEFICAZ

Asegurese de que no pueda acceder al variador suciedad conductora (agua,
aceites sucios o impregnados, virutas de metal, etc.).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Cuando quepa esperar cortocircuitos u otros errores de cableado como circuitos
cruzados entre las sefales de la funcion de seguridad STO en relacién con las
sefales de seguridad, y estos no puedan detectarse con equipos conectados en
serie, sera necesario un tendido protegido segun la norma ISO 13849-2.

En el caso de un tendido no protegido, las dos sefales (ambos canales) de una
funcion de seguridad pueden conectarse a una tensién externa si se producen
dafios en el cable. Si los dos canales se conectan a una tension externa, la
funcion de seguridad quedara inoperativa.

El tendido protegido de cables para sefales relevantes para la seguridad se
describe en la norma ISO 13849-2. Los cables para la funcién de seguridad STO
deben protegerse contra la tension externa. Una pantalla con conexion a tierra
ayuda a mantener alejada una tensién externa de las sefales de la funcién de
seguridad STO.

Los bucles a tierra pueden originar problemas en las maquinas. Una pantalla
conectada solo en un lado basta como conexion a tierra y no forma bucles a
tierra.

+ Utilice cables apantallados para las sefales de la funcién de seguridad STO.

* No utilice para otras sefiales los cables para las sefiales de la funcién de
seguridad STO.

» Conecte la pantalla en un lado.

Ejemplos de aplicaciéon STO

Ejemplo de categoria de parada 0

Uso sin modulo de relés de seguridad de PARADA DE EMERGENCIA, categoria
de parada 0.
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Planificacion

Ejemplo de categoria de parada O:
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En este ejemplo, la activacion de la PARADA DE EMERGENCIA provoca una
parada de la categoria 0.

La funcién de seguridad STO se activa cuando en las dos entradas de seguridad
el nivel es simultaneamente (desplazamiento temporal inferior a 1 s) 0. La etapa
de potencia se desactiva, y se genera un mensaje de error de la clase de error 3.
El motor ya no puede generar ningun par.

Si el motor no estaba ya parado al activarse la funcién de seguridad STO,
decelerara bajo la influencia de las fuerzas fisicas que actuaban sobre él hasta
este punto (gravedad, friccidn, etc.) hasta que previsiblemente pueda detenerse.

Si la inercia del motor y su carga potencial resultan insatisfactorias de acuerdo
con lo que se haya determinado en la evaluacion de riesgos, es posible que
también se requiera un freno de seguridad externo.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Instale un freno relacionado con la seguridad externo separado cuando su
aplicacion requiera una deceleracion activa de la carga.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Consulte la seccion Freno de parada y funcion de seguridad STO, pagina 84.

Ejemplo de categoria de parada 1

Uso con modulo de relés de seguridad de PARADA DE EMERGENCIA, categoria
de parada 1.
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Ejemplo de categoria de parada 1 con moédulo de relés de seguridad externo de PARADA DE EMERGENCIA
Preventa XPS-AV:
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En este ejemplo, la activacion de la PARADA DE EMERGENCIA provoca una
parada de la categoria 1.

El médulo de relés de seguridad de PARADA DE EMERGENCIA solicita la
parada inmediata (sin retardo) del variador. Después del transcurrir el retardo
ajustado en el moédulo de relés de seguridad de PARADA DE EMERGENCIA, el
modulo de relés de seguridad de PARADA DE EMERGENCIA activa la funcion de
seguridad STO.

La funcidn de seguridad STO se activa cuando en las dos entradas de seguridad
el nivel es simultaneamente (desplazamiento temporal inferior a 1 s) 0. La etapa
de potencia se desactiva, y se genera un mensaje de error de la clase de error 3.
El motor ya no puede generar ningun par.

Si la inercia del motor y su carga potencial resultan insatisfactorias de acuerdo
con lo que se haya determinado en la evaluacién de riesgos, es posible que
también se requiera un freno de seguridad externo.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Instale un freno relacionado con la seguridad externo separado cuando su
aplicacién requiera una deceleracion activa de la carga.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Consulte la seccion Freno de parada y funcion de seguridad STO, pagina 84.
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Instalacion

Instalacion mecanica

Antes del montaje

Aspectos generales

Antes de llevar a cabo la instalacién mecanica y eléctrica es preciso realizar una
planificacion. Encontrara informacion basica en la seccion Planificacion, pagina
58.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA POR TOMA DE TIERRA INSUFICIENTE

+ Asegure el cumplimiento de todas las normas vigentes y disposiciones
referentes a la conexion a tierra del sistema de accionamiento completo.

« Conecte a tierra el sistema de accionamiento antes de establecer la tension.

* No utilice tubos de entrada de cables como conductores de proteccion sino
un conductor de proteccion en el interior del tubo.

+ Laseccion del conductor de proteccion tiene que cumplir las normas
vigentes.

* No considere las pantallas de cable como conductores de proteccion.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

AAPELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O COMPORTAMIENTO NO INTENCIONADO
+ Evite que accedan al producto elementos extrafios.

+ Compruebe el ajuste correcto de las juntas y guiados de cable con el fin de
evitar suciedad, por ejemplo por sedimentaciones o humedad.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

» Eldisenador del esquema de control debe tener en cuenta las posibles
modalidades de fallo de rutas de control y, para ciertas funciones de control
criticas, proporcionar los medios para lograr un estado seguro durante y
después de un fallo de ruta. Algunas funciones de control criticas son, por
ejemplo, la parada de emergencia y la parada de sobrecarrera, un corte de
alimentacion o un reinicio.

» Para las funciones criticas de control deben proporcionarse rutas de control
separadas o redundantes.

» Las rutas de control del sistema pueden incluir enlaces de comunicacion.
Deben tenerse en cuenta las implicaciones de los retrasos de transmision
no esperados o los fallos en el enlace.

» Tenga en cuenta todas las reglamentaciones para la prevencion de
accidentes y las directrices de seguridad locales.!

» Cada implementacion de este equipo debe probarse de forma individual y
exhaustiva antes de entrar en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

1 Para obtener informacién adicional, consulte NEMA ICS 1.1 (Ultima edicién),
"Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control" (Directrices de seguridad para la aplicacion, la instalacién y el
mantenimiento del control de estado estatico) y NEMA ICS 7.1 (ultima edicion),
"Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems" (Estandares de seguridad para la
construccion y guia para la seleccion, instalacion y utilizacién de sistemas de
accionamiento de velocidad ajustable) o su equivalente aplicable a la ubicacion
especifica.

Las funciones de seguridad pueden quedar inoperativas debido a elementos
extrafios conductores, polvo o liquido.

A ADVERTENCIA

PI'ERDID~A DE FUNCION DE SEGURIDAD CAUSADA POR OBJETOS
EXTRANOS

Proteja el sistema de suciedad conductora.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Las superficies metalicas del producto pueden alcanzar durante el
funcionamiento temperaturas superiores a 70 °C (158 °F).

AATENCION

SUPERFICIES CALIENTES
» Evite el contacto sin proteccion con las superficies calientes.

* No coloque ninguna pieza inflamable o sensible al calor en la cercania de
las superficies calientes.

» Realice un funcionamiento de prueba con carga maxima para asegurarse de
que la disipacion de calor es suficiente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o daifos
en el equipo.
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AATENCION
DANOS IRREPARABLES EN EL VARIADOR DEBIDOS A LA CONEXION
INCORRECTA DE LA TENSION DE RED

+ Asegurese de que se esta utilizando la tensién de red correcta, instale un
transformador en caso necesario.

* No conecte la tension de red a los bornes de salida (U, V, W).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o danos
en el equipo.

Comprobacioén del producto

» Compruebe la variante del producto segun la codificacion de los modelos,
pagina 23 de la placa de caracteristicas, pagina 22.

» Antes de montarlo, compruebe si el producto presenta dafos visibles.

Los productos dafiados pueden provocar una descarga eléctrica y originar un
comportamiento no intencionado.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O COMPORTAMIENTO NO INTENCIONADO
» No utilice ningun producto deteriorado.

» Evite que caigan al producto elementos extrafios (virutas, tornillos o trozos
de alambre).

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Si los productos estuvieran danados, dirijase a su persona de contacto de
Schneider Electric.

Encontrara informacién sobre el montaje del motor en el manual del motor
correspondiente.

Instalacion y desconexiéon de médulos

Descripcion general

Muchos componentes del producto, incluido el circuito impreso, funcionan con
tension de red y pueden producirse altas corrientes o tensiones transformadas.

El motor genera tension cuando se gira el eje.
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APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O EXPLOSION POR ARCO
ELECTRICO

» Desconecte la alimentacion del equipo, incluidos los dispositivos
conectados, antes de quitar las cubiertas o las puertas o instalar o quitar
accesorios, hardware, cables o conductores.

» |dentifique todos los interruptores con un rétulo "NO CONECTAR" o con una
sefializacion de peligro similar y bloquéelos en la posicién deenergizada.

» Espere 15 minutos para que se descargue la energia residual de los
condensadores del bus DC.

* Mida la tension en el bus DC con un dispositivo de deteccion de tension de
capacidad adecuada y asegurese de que la tensién sea inferior a 42 VVCC.

* No presuponga que el bus DC esta sin tensién porque el LED del mismo
esté apagado.

* Asegure el eje del motor contra accionamientos ajenos antes de realizar
trabajos en el sistema de accionamiento.

* No cortocircuite el bus DC ni los condensadores del bus DC.

* Vuelva a montar y fijar las cubiertas, los accesorios, los elementos de
hardware y los cables y compruebe que haya una conexién a tierra
adecuada antes de aplicar alimentacion eléctrica a la unidad.

» Utilice este equipo y los productos asociados solo con la tensién indicada.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Una descarga electrostatica (ESD) puede provocar dafios irreparables en el
modulo de forma inmediata o con retardo.

AVISO

DANOS MATERIALES DEBIDOS A DESCARGAS ELECTROSTATICA (ESD)

» Apliqgue medidas adecuadas contra la descarga electrostatica (por ejemplo,
guantes de proteccion contra descarga electrostatica) al manejar el médulo.

* No toque los componentes internos.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

La unidad cuenta con 3 ranuras para modulos:
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Las ranuras de médulo pueden alojar los siguientes modulos:
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Slot Médulo

Slot 1 Modulo de seguridad eSM
Médulo E/S IOM1(M

Slot 2 Médulo de encoder RSR (interfaz del resolvedor)
Modulo de encoder DIG (interfaz digital)

Médulo de encoder ANA (interfaz analdgica)

Slot 3 Médulo de bus de campo CANopen y CANmotion(identificacion de médulo CAN)
Modulo de bus de campo DeviceNet (identificacion de médulo DNT)@)

Modulo de bus de campo Profibus DP (identificacion de modulo PDP)

Médulo de bus de campo PROFINET (identificacion de médulo PNT)®)

Médulo de bus de campo EtherNet/IP y Modbus TCP (identificacion de moédulo ETH)

Médulo de bus de campo EtherCAT (identificacion de médulo ECT)

(1) Con la version del firmware 2V01.06
(2) Con la version del firmware <V01.22

(3) Con la version del firmware 2V01.22

Insercion de un moédulo en una ranura

Antes de insertar o desconectar un modulo, desconecte la alimentacion
(alimentacion de la etapa de potencia y alimentacion de control de 24 V de CC).

Procedimiento para insertar un modulo:

Paso Accién

1 Antes de realizar la instalacion, lea con atencion la guia del usuario del variador y la
guia del usuario del médulo correspondiente.

2 Compruebe que el nimero de pedido indicado en la placa de caracteristicas del
madulo coincida con los datos indicados en el manual del médulo correspondiente.

3 Anote el numero de serie, la version y el valor DOM indicados en la placa de
caracteristicas del médulo y en la placa de caracteristicas del equipo.

4 Retire la cubierta de la ranura del médulo y guardela.
5 Compruebe si el mddulo presenta dafios visibles. No instale médulos dafiados.
6 Introduzca el moédulo en la ranura correspondiente hasta que la palanca de

acoplamiento quede encajada.

En la seccion "Instalacion" de la guia del usuario del médulo correspondiente
encontrara informacion sobre el cableado.

Fije los cables de conexion en el guiado de cable del equipo.

Al conectar la siguiente vez el variador deberan realizarse diferentes ajustes.
Estos ajustes estan descritos en la seccidén "Puesta en marcha" de la guia del
usuario del modulo.
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Desconectar un modulo de la ranura

Antes de insertar o desconectar un modulo, desconecte la alimentacion
(alimentacion de la etapa de potencia y alimentacion de control de 24 V de CC).

Para desconectar un moédulo de la ranura del equipo, proceda de la siguiente
forma:

» Identifique los cables de conexion. Retire el cableado del médulo.

* Presione la palanca de acoplamiento del médulo hacia la izquierda (1) y
extraiga el modulo por dicha palanca (2).

e Cierre de nuevo la ranura del moédulo con la cubierta.

Durante la siguiente conexion, el variador emitira un aviso sobre la sustitucion del
moédulo. Encontrara mas informacion en la seccion Confirmar la sustitucion de un
modulo, pagina 418.

Montar el variador

Coloque adhesivos con indicaciones de seguridad

En el volumen de suministro del variador se incluyen etiquetas con indicaciones
de peligro en aleman, francés, italiano, espafiol y chino. La version inglesa viene
ya de fabrica colocada en el frontal. Si el idioma del pais de uso de la maquina o
el proceso no es inglés, proceda de la forma siguiente:

» Seleccione el adhesivo adecuado para el pais de destino.

Al hacerlo, tenga en cuenta las directrices de seguridad del pais
correspondiente.

» Coloque el adhesivo en el frontal de forma que quede visible.

Armario eléctrico

El armario eléctrico tiene que estar dimensionado de tal forma que dentro de él se
pueden montar fijos todos los equipos y componentes, y que se pueden cablear
conforme a CEM.

La ventilacion del armario eléctrico debe ser suficiente para cumplir las
condiciones ambientales indicadas para los equipos y componentes instalados en
el armario eléctrico.

Instale y utilice este equipo en un armario eléctrico clasificado para su entorno
previsto y protegido por un mecanismo de cierre con llave o herramientas.
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Distancias de montaje, ventilacion

Al seleccionar la posicion del equipo en el armario de distribucion tenga en cuenta
las siguientes indicaciones:

* Monte el equipo en posicion vertical (£10°). Esto es necesario para la

refrigeracion del equipo.

* Respete las distancias minimas de montaje para la refrigeracién necesaria.

Evite las acumulaciones térmicas.

» No monte el equipo en las inmediaciones de fuentes de calor.

» No monte el equipo sobre materiales inflamables ni en la cercania de estos.

+ El aire de refrigeracion del equipo no debe calentarse adicionalmente debido
a la corriente de aire caliente de otros equipos o componentes.

» Elvariador se desconecta en caso de servicio por encima de los limites

térmicos (sobretemperatura).

Distancias de montaje y circulacion de aire

Los cables de conexion del aparato se guian hacia arriba y hacia abajo. Para la
circulacién del aire y el tendido de los cables es preciso respetar las distancias
minimas.
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Espacio libre a mm =100
(in) (=3,94)
Espacio libre b mm =100
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(in) (22,36)
Espacio libre d mm =0
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Montar el equipo

Podra encontrar las medidas para los orificios de fijacién en la seccion
Dimensiones, pagina 26.

Las superficies pintadas pueden aumentar la resistencia eléctrica o actuar como
aislante. Antes de fijar el equipo a una placa de montaje pintada, elimine
ampliamente la pintura en los puntos de montaje.
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Instalacion eléctrica

Resumen de procedimientos

Aspectos generales

AAPELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O COMPORTAMIENTO NO INTENCIONADO
+ Evite que accedan al producto elementos extrafios.

+ Compruebe el ajuste correcto de las juntas y guiados de cable con el fin de
evitar suciedad, por ejemplo por sedimentaciones o humedad.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA POR TOMA DE TIERRA INSUFICIENTE

+ Asegure el cumplimiento de todas las normas vigentes y disposiciones
referentes a la conexion a tierra del sistema de accionamiento completo.

« Conecte a tierra el sistema de accionamiento antes de establecer la tension.

* No utilice tubos de entrada de cables como conductores de proteccion sino
un conductor de proteccion en el interior del tubo.

» La seccion del conductor de proteccion tiene que cumplir las normas
vigentes.

* No considere las pantallas de cable como conductores de proteccion.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

El variador puede generar una corriente continua en el conductor de proteccion.
Si esta previsto un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo
de vigilancia de corriente residual (RCM) a modo de proteccion contra el contacto
directo o indirecto, debera utilizarse un tipo determinado.

A ADVERTENCIA

CORRIENTE CONTINUA EN EL CONDUCTOR DE PROTECCION

+ Utilice un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo de
vigilancia de corriente residual (RCM) del tipo A para variadores
monofasicos que estén conectados a fase y a conductor neutro.

+ Ultilice un dispositivo de corriente residual (RCD / GFCI) o un dispositivo de
vigilancia de corriente residual (RCM) del tipo B (apto para corriente
universal) con homologacién para convertidores de frecuencia para
variadores trifasicos y para variadores monofasicos que no estén
conectados a fase ni a conductor neutro.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Asegurese de que la instalacion completa se lleve a cabo exclusivamente sin
tension.
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Resumen de conexiones

Descripcién
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Conexion Asignacion

CN1 Alimentacion de la etapa de potencia

CN2 Alimentacién de control de 24 V de CC y funcién de seguridad STO
CN3 Encoder del motor (encoder 1)

CN4 PTO (simulacion de encoder ESIM)

CN5 PTI (sefiales A/B, sefales P/D, sefiales CW/CCW)
CN6 Entradas/salidas digitales

CN7 Modbus (interfaz de puesta en marcha)

CN8 resistencia de frenado externa

CN9 Conexion de bus DC para servicio paralelo

CN10 Fases del motor

CN11 Freno de parada

Slot 1 Médulo de seguridad o médulo E/S

Slot 2 Médulo de encoder (encoder 2)

Slot 3 Médulo de bus de campo

0198441113770.14 97



Servoaccionamiento

Instalacion

Conexioén del tornillo de puesta a tierra

Descripcion

Este producto tiene una corriente de fuga superior a 3,5 mA. Debido a la
interrupcién de la conexion a tierra puede fluir una corriente de contacto peligrosa
en caso de tocar la carcasa.

A APELIGRO

PUESTA ATIERRA INSUFICIENTE

+ Utilice un conductor de tierra de proteccion de al menos 10 mm2 (AWG 6) o
dos conductores de tierra de proteccion con la seccioén transversal de los
conductores suministrando corriente a las bornas de potencia.

» Asegure el cumplimiento de todas las normas vigentes referentes a la
conexion a tierra del sistema de accionamiento.

« Conecte a tierra el sistema de accionamiento antes de establecer la tension.

* No utilice tubos de entrada de cables como conductores de proteccion sino
un conductor de proteccién en el interior del tubo.

* No utilice pantallas de cable como conductores de proteccion.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

El tornillo de puesta a tierra central del producto se encuentra en la parte inferior
del frontal.

La siguiente figura muestra las versiones de equipo LXM32MU45, LXM32MUG0,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72.

La siguiente figura muestra las variantes del equipo LXM32MD85 y LXM32MC10.
Abra la carcasa retirando la cubierta de sujecion.

Retire el guiado de cables.
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Una la conexion de puesta a tierra del equipo con el punto central de puesta a
tierra de la instalacion.

Caracteristica Unit Valor

LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32-D85, LXM32:C10
LXM32-U90, LXM32-D12,
LXM32-D18, LXM32-D30,

LXM32-D72
Par de apriete del tornillo de puesta a tierra Nm 3,5 3
(Ib.in) (31) (27)

Conexion de las fases del motor y del freno de parada (CN10y
CN11)

Aspectos generales

El motor esta disefiado para funcionar mediante un variador. Una conexioén
directa del motor a la tension alterna produce dafios en el motor y puede
ocasionar un incendio y una explosion.

APELIGRO

POSIBILIDAD DE EXPLOSION

Conecte el motor a un variador adecuado y autorizado Unicamente del modo
descrito en este documento.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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En la conexidn del motor se pueden producir altas tensiones inesperadas. El
motor genera tensioén cuando se gira el eje. En el cable del motor pueden
acoplarse tensiones alternas en conductores no utilizados.

AAPELIGRO

DESCARGA ELECTRICA

+ Asegurese de que el sistema de accionamiento esté libre de tension antes
de realizar trabajos en el sistema de accionamiento.

+ Asegure el eje del motor contra accionamientos ajenos antes de realizar
trabajos en el sistema de accionamiento.

« Aisle los conductores no utilizados en ambos extremos del cable del motor.

+ Complemente la toma de tierra a través del cable del motor por medio de
una toma de tierra adicional en la carcasa del motor siempre que el
conductor de proteccion del cable del motor no fuera suficiente.

+ Toque el eje del motor o los componentes de salida solo cuando todas las
conexiones estén sin tension.

» Asegure el cumplimiento de todas las normas vigentes referentes a la
conexion a tierra del sistema de accionamiento.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

En caso de utilizar motores de otros fabricantes, es posible que entre una tension
peligrosa en el circuito MBTP debido a un aislamiento insuficiente.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTROSTATICA DEBIDA A UN AISLAMIENTO
INSUFICIENTE

+ Asegurese de que el sensor de temperatura cuenta con una separacion de
proteccion con respecto a las fases del motor.

» Cerciorese de que las sefiales en la conexion del encoder cumplen con
MBTP.

» Compruebe la separacion de proteccion entre la tension de frenado del
motor y el cable del motor, y en las fases del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Los sistemas de accionamiento pueden desencadenar movimientos indeseados
debido al uso de combinaciones no permitidas de variador y motor. Aunque los
conectores para la conexion del motor y para la conexién del encoder sean
mecanicamente compatibles, esto no significa que el motor pueda utilizarse.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

Utilice unicamente combinaciones autorizadas de variador y motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Encontrara mas informacion en la seccion Motores permitidos, pagina 30.

Si va a utilizar cables preconfeccionados, tiéndalos del motor al variador
empezando por el motor. A menudo, esto es mas rapido y sencillo debido a los
conectores preconfeccionados del motor.
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Especificacion de cables

Pantalla:

Necesaria, conectada a tierra en ambos lados

Par trenzado:

MBTP:

Los conductores para el freno de parada
cumplen con MBTP.

Estructura del cable:

3 conductores para fases del motor
2 conductores para freno de parada

1 cable de conexion a tierra de proteccion (PE)

Longitud maxima del cable:

En funcién de los valores limite requeridos para
perturbaciones transmitidas por alimentacion,
consulte Emision electromagnética, pagina 53.

Observe las siguientes indicaciones:

+ Solo puede conectar el cable del motor original Schneider Electric

preconfeccionado o cable abierto.

* Enlos motores sin freno de parada, los conductores para el freno de parada
deben conectarse al variador a través de la conexion CN11. Conecte en el
lado del motor los conductores en las clavijas correspondientes para el freno
de parada; entonces el cable podra utilizarse tanto para motores con freno de
parada como para motores sin él. Si no conecta los conductores en el lado
del motor, debera aislar los conductores de forma individual (tensiones de

induccion).

» Tenga en cuenta la polaridad de la tensién del freno de parada.

» Latension para el freno de parada depende de la alimentacién de control de
24V de CC (MBTP). Cumpla la tolerancia para la alimentacion de control de
24 'V de CCy la tension especificada para el freno de parada, consulte
Alimentacion de control de 24 V de CC, pagina 40.

» Utilice cables preconfeccionados para minimizar el riesgo de un error de
cableado, consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

El freno de parada opcional de un motor se conecta en la conexion CN11. El
modulo de control de freno de parada integrado libera el freno de parada al activar
la etapa de potencia. Al desactivar la etapa de potencia, el freno de parada se

bloquea de nuevo.

Propiedades de los bornes CN10

Los bornes estan homologados para hilos de Litz y conductores hilos rigidos. En
la medida de lo posible, utilice virolas de cable.

Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32+D72 LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32:C10
LXM32-U90,
LXM32:D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30
Seccion de conexiéon mm2 0,75a5,3 0,75a10 1,5a25
(AWG) (18a10) (18a8) (14a4)
Par de apriete de los tornillos de bornes Nm 0,68 1,81 3,8
(Ib.in) (6,0) (16,0) (33,6)
Longitud sin aislar mm 6a7 De8a9 18
(in) (0,24 2 0,28) (0,31a0,35) (0,71)

0198441113770.14
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Propiedades de los bornes CN11

Los bornes estan homologados para hilos de Litz y conductores hilos rigidos. En
la medida de lo posible, utilice virolas de cable.

Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32-D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32:D72
Corrientes de bornes maxima | A 1,7 1,7
Seccion de conexion mm?2 0,75a2,5 0,75a2,5
(AWG) (18 a 14) (18 a 14)
Par de apriete de los tornillos | Nm - 0,5
de bornes
(Ib.in) (4,4)
Longitud sin aislar mm 12a13 8
(in) (0,47 a 0,51) (0,31)

Montaje de los cables

Preste atencion a las medidas representadas en el caso de cables

confeccionados.
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Supervision

Pasos para confeccionar el cable de motor

BK L1
BK L2

@ BK L3
GNIYE

WH

GY

@ GN/YE

GY

1 Retire el aislamiento del cable lo correspondiente a la longitud A.
2 Desplace hacia atras la malla de apantallado sobre el aislamiento del cable.

3 Asegure la malla de apantallado con tubo termorretractil. La pantalla debe tener,
como minimo, la longitud D. Compruebe que una gran superficie de malla de
apantallado esté conectada al borne de pantalla de CEM. Acorte los cables para
el freno de parada a la longitud B y los tres cables para las fases del motor a la
longitud C. El conductor de tierra de proteccion tiene la longitud A. Conecte los
cables para el freno de parada al variador incluso en el caso de los motores sin
freno (tension inductiva).

Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32+D85, LXM32:C10
LXM32:U90, LXM32<D12,
LXM32:D18, LXM32+D30,
LXM32:D72
A mm (in) 140 (5,51) 220 (8,66)
B mm (in) 135 (5,32) 205 (8,07)
C mm (in) 130 (5.12) 200 (7,87)
D mm (in) 50 (1,97) 50 (1,97)

Observe la seccion de conexién maxima permitida. Tenga en cuenta que las
virolas de cable aumentan el tamafio de la seccién transversal.

El accionamiento supervisa las fases del motor en lo referente a:
» Cortocircuito entre las fases del motor
« Cortocircuito entre las fases del motor y la puesta a tierra

El equipo no detecta un cortocircuito entre las fases del motor y el bus DC, la
resistencia de frenado o los conductores del freno de parada.

0198441113770.14
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Esquema de conexiones del motor y del freno de parada

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MU45, LXM32MUG0,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72.

Esquema de conexiones del motor con freno de parada

CN10 Motor
.
W) v o
=] w o—
@) © o= A ™
—E—— N\ =
CN11 Brake &
BR+
BR- O——

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MD85 y
LXM32MC10.

Esquema de conexiones del motor con freno de parada

[ - \¥>/—-/’_\;

It e ———1 —CN10
E_AJ ‘|>
NI
IO ), — CNT1
HE

\‘LH -
Conexion Significado Color
U Fase del motor negro L1 (BK)
\Y Fase del motor negro L2 (BK)
w Fase del motor negro L3 (BK)
PE Conductor de proteccion verde/amarillo (GN/YE)
BR+ Freno de parada + blanco (WH) o negro 5 (BK)
BR- Freno de parada - gris (GY) o negro 6 (BK)

Conexion del cable del motor

» Conecte las fases del motor y el conductor de proteccién a CN10.
Compruebe que las conexiones U, V, W y PE (tierra) coincidan en el motor y
en el variador.

» Tenga en cuenta el par de apriete prescrito para los tornillos de bornes.
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* Una con la conexién BR+ de CN11 el conductor blanco o el conductor negro
con la inscripcion 5.

Una con la conexiéon BR- de CN11 el conductor gris o el conductor negro con
la inscripcion 6.

Para LXM32MU45, LXM32MU60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 y LXM32MD72:

* Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

» Fije ampliamente la pantalla del cable en el borne de apantallado.
Borne de apantallado del cable de motor

Para LXM32MD85 y LXM32MC10:

» Fije ampliamente la pantalla del cable con un borne de apantallado a una
barra CEM.

Compruebe que los todos los conductores se encuentren en su guia.
» Sino conecta una resistencia de frenado externa, monte el guiado de cables.
Borne de apantallado del cable de motor

ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ

T~ S~ - T T
— ———1 — T
T HEEEAHT
=
T
@ L1IR L2/S L3 i ‘JHH
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PA/+ PB_PCI-UIT1 VIT2 W/T3 (D
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Conexién del bus DC (CN9, bus DC)

Aspectos generales

En caso de un uso incorrecto del bus DC, los variadores pueden resultar
destruidos de inmediato o con retardo.

AADVERTENCIA

DESTRUCCION DE COMPONENTES DE LA INSTALACION Y PERDIDA
DEL CONTROL DE MANDO

Asegurese de que se cumplen los requisitos para el uso del bus DC.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Encontrara esta y otra informacion en el documento "LXM32 - Bus DC comun -
Nota de aplicacion". Si desea utilizar un bus DC comun, primero debe leer el
documento "LXM32 - Bus DC comun - Nota de aplicacion”.

Requisitos para el uso

Podra encontrar en https://www.se.com los requisitos y valores limite para la
conexion en paralelo en el bus DC. En caso de preguntas o problemas en relacién
con la nota de aplicacion, dirijase a su persona de contacto de Schneider Electric.

Conexidén de la resistencia de frenado (CN8, Braking Resistor)

Aspectos generales

Una resistencia de frenado insuficientemente dimensionada puede provocar una
sobretension en el bus DC, lo que deshabilitaria la etapa de potencia. El motor ya
no decelera de forma activa.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

+ Mediante un funcionamiento de prueba con carga maxima, asegurese de
que la resistencia de frenado esta dimensionada de forma suficiente.

+ Asegurese de que los parametros para la resistencia de frenado estan
ajustados correctamente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Resistencia de frenado interna

En el variador esta integrada una resistencia de frenado para la absorcioén de la
energia de frenado. En el estado de suministro esta seleccionada la resistencia
de frenado interna.

Resistencia de frenado externa

Se necesita una resistencia de frenado externa para aplicaciones en las que el
motor deba frenarse fuertemente y la resistencia de frenado interna ya no pueda
absorber el excedente de energia de frenado.
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La seleccion y el dimensionamiento de la resistencia de frenado externa se
describe en la seccién Dimensionamiento de la resistencia de frenado, pagina 73.
Consulte las resistencias de frenado adecuadas en Accesorios y piezas de

repuesto, pagina 685.

Especificacion de cables

Pantalla:

Necesaria, conectada a tierra en ambos lados

Par trenzado:

MBTP:

Estructura del cable:

Seccién transversal minima de los conductores:
misma seccion transversal que la alimentacion
de la etapa de potencia, consulte Conexion de
la alimentacion de la etapa de potencia (CN1),
pagina 110.

Los conductores deben disponer de una
seccion transversal lo suficientemente grande
para que el fusible de la conexién de red pueda
proteger el equipo en caso necesario.

Propiedades de los bornes CN8

Longitud méaxima del cable: 3 m (9,84 ft)
Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32+D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32+D72
Seccion de conexion mm?2 0,75a3,3 1,5a25
(AWG) (18a12) (14a4)
Par de apriete de los tornillos Nm 0,51 3,8
de bornes
(Ib.in) (4,5) (33,6)
Longitud sin aislar mm Del 10 al 11 18
(in) (0,392 0,43) (0,71)

Los bornes estan homologados para conductores de hilos finos y rigidos.
Observe la seccion de conexién maxima permitida. Tenga en cuenta que las
virolas de cable aumentan el tamafo de la seccién transversal.

Si utiliza virolas de cable, emplee para estos bornes Unicamente virolas de cable

con collarin.

Diagrama de cableado

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MU45, LXM32MUG0,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72.
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CNS8 Braking resistor
CNB8 Braking resistor
B Pse o S
(18 P8
e &

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MD85 y
LXM32MC10.

— —— —_—
T~____- ~_ - "

CN8

Conectar la resistencia de frenado externa

» Desconecte todas las tensiones de alimentacion. Siga las instrucciones de
seguridad relativas a la instalacion eléctrica, consulte Informacion
relacionada con el producto, pagina 14.

* Asegurese de que no existe ninguna tensién mas (indicaciones de
seguridad).

Para LXM32MU45, LXM32MUG60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 y LXM32MD72:

* Retire la cubierta de la conexién.
» Conecte a tierra la conexion PE (tierra) de la resistencia de frenado.

» Conecte la resistencia de frenado externa al variador. Tenga en cuenta el par
de apriete prescrito para los tornillos de bornes.

» Fije ampliamente la pantalla del cable a la fijacion de la pantalla situada en la
parte inferior del variador.

Para LXM32MD85 y LXM32MC10:
» Conecte a tierra la conexion PE (tierra) de la resistencia de frenado.

+ Conecte la resistencia de frenado externa al variador. Tenga en cuenta el par
de apriete prescrito para los tornillos de bornes.

» Fije ampliamente la pantalla del cable con un borne de apantallado a una
barra CEM.

+ Compruebe que los todos los conductores se encuentren en su guia.
* Monte el guiado de cables.
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Borne de apantallado de resistencia de frenado externa
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La conmutacion entre una resistencia interna y una externa se lleva a cabo a
través del parametro RESint_ext. Encontrara el ajuste de los parametros para la
resistencia de frenado en la seccion Ajustar los parametros para la resistencia de
frenado, pagina 160. En la puesta en marcha debe probarse el funcionamiento
correcto de la resistencia de frenado.

Ejemplo de cableado

El siguiente grafico muestra un principio funcional:

T 82 g4

OW/T3 T/L3

PA+ T
0

=l e

VW3A77ee  pE
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Conexidén de la alimentacion de la etapa de potencia (CN1)

Aspectos generales

Este producto tiene una corriente de fuga superior a 3,5 mA. Debido a la
interrupcién de la conexion a tierra puede fluir una corriente de contacto peligrosa
en caso de tocar la carcasa.

A APELIGRO

PUESTA ATIERRA INSUFICIENTE

+ Utilice un conductor de tierra de proteccion de al menos 10 mm2 (AWG 6) o
dos conductores de tierra de proteccion con la seccioén transversal de los
conductores suministrando corriente a las bornas de potencia.

» Asegure el cumplimiento de todas las normas vigentes referentes a la
conexion a tierra del sistema de accionamiento.

« Conecte a tierra el sistema de accionamiento antes de establecer la tension.

* No utilice tubos de entrada de cables como conductores de proteccion sino
un conductor de proteccién en el interior del tubo.

* No utilice pantallas de cable como conductores de proteccion.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

A ADVERTENCIA

PROTECCION INSUFICIENTE CONTRA SOBRECORRIENTE
» Utilice los fusibles externos especificados en la seccion "Datos técnicos".

* No conecte el producto a un red cuya corriente asignada de cortocircuito
(SCCR) exceda el valor permitido indicado en la seccion "Datos técnicos".

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

A ADVERTENCIA

TENSION DE RED INCORRECTA

Antes de conectar y configurar el producto, asegurese de que este esta
permitido para la tension de red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daifos en el equipo.

Los productos estan disefiados para el ambito industrial y deben manejarse
Unicamente con conexion fija.

Antes de conectar el variador, compruebe los tipos de red permitidos, consulte
Datos generales de la etapa de potencia, pagina 29.

Especificacion de cables

Pantalla: -

Par trenzado: -

MBTP: -

Estructura del cable: Los conductores deben disponer de una
seccion transversal lo suficientemente grande
para que el fusible de la conexion de red pueda
proteger el equipo en caso necesario.

Longitud maxima del cable: -
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Propiedades de los bornes CN1

Caracteristica Unit Valor
LXM32-U45, LXM32:D72 LXM32e-
LXM32-U60, D85,
LXM32-U90, LXM32e-
LXM32-D12, Cc10
LXM32-D18,
LXM32-D30
Seccion de conexion mm?2 0,75a5,3 0,75a10 1,5a25
(AWG) (18a10) (18a8) (14 a4)
Par de apriete de los tornillos de Nm 0,68 1,81 3,8
bornes
(Ib.in) (6,0) (16,0) (33,6)
Longitud sin aislar mm 6a7 De8a9 18
(in) (0,24 a 0,28) (0,31a0,35) (0,71)

Los bornes estan homologados para hilos de Litz y conductores hilos rigidos. En
la medida de lo posible, utilice virolas de cable.

Condiciones para la conexion de la alimentacidon de la etapa de potencia

Observe las siguientes indicaciones:

» Los variadores trifasicos deben conectarse y utilizarse unicamente de forma
trifasica.

» Conecte previamente fusibles de red.

« Al utilizar un filtro de red externo, el cable de red debe apantallarse entre el
filtro de red externo y el variador y ponerse a tierra en ambos lados si su
longitud es superior a 200 mm (7,87 in).

+ Enlaseccién Condiciones para UL 508C y CSA, pagina 56 encontrara
informacion sobe una estructura segun UL.

Alimentacién de la etapa de potencia para un variador monofasico

La imagen muestra un resumen para el cableado de la alimentacion de la etapa
de potencia para un variador monofasico. En la figura pueden verse también los
componentes disponibles como accesorios de filtro de red e inductancia de red.

Resumen de la alimentacién de la etapa de potencia para un variador monofasico

M= E1 S1
N2
@+]( —
| m—— ]
[CO0660|@D)

1 Inductancia de red (accesorio)
2 Filtro de red externo (accesorio)

3 Variador
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Esquema de conexiones de la alimentacion de la etapa de potencia para un
variador monofasico.

CN1 Mains 115/230 Vac

@o—
L1o
N/L2 o

» Compruebe el tipo de red. Encontrara los tipos de red permitidos en la
seccidn Datos generales de la etapa de potencia, pagina 29.

» Conecte el cable de red. Tenga en cuenta el par de apriete prescrito para los
tornillos de bornes.

» Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

Alimentacién de la etapa de potencia para un variador trifasico

La imagen muestra un resumen para el cableado de la alimentacion de la etapa
de potencia para un variador trifasico. En la figura pueden verse también los
componentes disponibles como accesorios de filtro de red e inductancia de red.

Esquema de conexiones, alimentacién de la etapa de potencia para un variador
trifasico.

®

1 Inductancia de red (accesorio)
2 Filtro de red externo (accesorio)
3 Variador

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MUG60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72.
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Esquema de conexiones de la alimentacion de la etapa de potencia para un
variador trifasico.

CN1 Mains 208/400/480 Vac

Qo ——
L1o
L20
L3o

La siguiente figura muestra las versiones de variador LXM32MD85 y
LXM32MC10.

Esquema de conexiones de la alimentacion de la etapa de potencia para un
variador trifasico.
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» Compruebe el tipo de red. Encontrara los tipos de red permitidos en la
seccion Datos generales de la etapa de potencia, pagina 29.

» Conecte el cable de red. Tenga en cuenta el par de apriete prescrito para los
tornillos de bornes.

For LXM32MUG60, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 y LXM32MD72:

* Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

Para LXM32MD85 y LXM32MC10:
+ Cierre la carcasa colocando la cubierta de sujecion.

Conexidén del encoder del motor (CN3)

Funcién y tipo de encoder

El encoder del motor es un encoder Hiperface integrado en el motor. Transmite al
equipo informacion sobre la posiciéon del motor.

Especificacion de cables

Pantalla: Necesaria, conectada a tierra en ambos lados
Par trenzado: necesario
MBTP: necesario
Estructura del cable: 6*0,14 mm2 + 2 * 0,34 mm?2
(6 * AWG 24 + 2 * AWG 20)
Longitud maxima del cable: 100 m (328,08 ft)
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Utilice cables preconfeccionados para minimizar el riesgo de un error de
cableado, consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

Diagrama de cableado

CN3 Encoder-1
B

)

ot
>aNWhOTO~N® M

A
Pin Senal Motor, pin Pa- Significado /0
reja (E/S)

1 COS+ 9 2 Sefal coseno |

2 REFCOS 5 2 Referencia para sefial coseno |

3 SIN+ 8 3 Sefal seno |

6 REFSIN 4 3 Referencia para sefial seno |

4 Data 6 1 Datos de recepcion, datos de transmision 1/0
(E/S)

5 Data 7 1 Datos de recepcion, datos de transmision, invertidos 1/0
(E/S)

De7 | - 4 Reservado

a8

A ENC+10V_OUT 10 5 Alimentacion del encoder (6]

B ENC_0V 1" 5 Potencia de referencia para la alimentacién del encoder

SHLD Pantalla

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No conecte ninguln cable a conexiones reservadas, no utilizadas ni designadas
como Sin conexién (N.C.).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Conectar el encoder del motor

+ Asegurese de que el cableado, el cable y las interfaces conectadas cumplen
con los requisitos en cuanto a MBTP.

» Conecte el conector con CN3 Encoder-1.

» Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

Si va a utilizar cables preconfeccionados, tiéndalos del motor al variador
empezando por el motor. A menudo, esto es mas rapido y sencillo debido a los
conectores preconfeccionados del motor.
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Conexion PTO (CN4, Pulse Train Out)

Aspectos generales

En la salida PTO (Pulse Train Out, CN4) salen las sefiales de 5 V. En funcién del
parametro PTO_mode, puede tratarse de senales ESIM (simulacién de encoder)
o de sefiales de entrada PTI realizadas de forma logica (sefales P/D, sefiales A/
B, sefiales CW/CCW). Las sefales de salida PTO pueden utilizarse como sefial
de entrada PTI para otro variador. El nivel de sefal se corresponde con RS422,
consulte Salida PTO (CN4), pagina 44. La salida PTO suministra sefiales de 5V
incluso aunque la senal de entrada PTI sea una sefial de 24 V.

Especificacion de cables

Pantalla:

Necesaria, conectada a tierra en ambos lados

Par trenzado:

necesario

MBTP:

necesario

Estructura del cable:

870,14 mm2 (8 * AWG 24)

Longitud maxima del cable:

100 m (328 ft)

Utilice cables preconfeccionados para minimizar el riesgo de un error de
cableado, consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

Diagrama de cableado

Esquema de conexiones de Pulse Train Out (PTO)

VW3M8223R30
8
7 e
6
8 3
' ] X
%i 1
1 VW3M8502R e e
5
4
] X
1
Pin Senal Pareja Significado
1 ESIM_A 2 ESIM canal A
2 ESIM_A 2 ESIM canal A, invertido
4 ESIM_B 1 ESIM canal B
5 ESIM_B 1 ESIM canal B, invertido
3 ESIM_|I 3 ESIM pulso indice
6 ESIM_I 3 ESIM pulso indice, invertido
7 PTO_0OV 4 Potencial de referencia
8 PTO_0OV 4 Potencial de referencia

0198441113770.14
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PTO: seiales PTl realizadas de forma légica

Conectar PTO

En la salida PTO pueden emitirse de nuevo las sefiales de entrada PTI para
controlar un variador contiguo (daisy chain). En funcién de la sefial de entrada, la
sefal de salida puede ser del tipo sefial P/D, sefial A/B o sefial CW/CCW. La
salida PTO suministra sefiales de 5 V.

* Inserte el conector en CN4. Observe la asignacion correcta de conectores.

» Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

Conexion PTI (CN5, Pulse Train In)

Aspectos generales

En la conexion PTI (Pulse Train In, CN5) pueden conectarse sefiales de pulso/
direccion (P/D), sefhales A/B o sefiales CW/CCW.

Pueden conectarse sefiales de 5V o sefales de 24 V, consulte Entrada PTI
(CN5), pagina 45. La asignacion de conectores y los cables son diferentes.

Las sefales incorrectas o con interferencias empleadas como valores de
referencia pueden provocar movimientos involuntarios.

AADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO
« Ultilice cables apantallados con par trenzado.

* No utilice sefiales sin push-pull en entornos con interferencias.

+ Con longitudes de cable superiores a 3 m (9,84 ft) utilice exclusivamente
sefales sin push-pull y limite la frecuencia a 50 kHz.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Especificacion de cables de PTI

Pantalla: Necesaria, conectada a tierra en ambos lados
Par trenzado: necesario
MBTP: Obligatorio

Seccion transversal minima de los conductores: | 0,14 mm2 (AWG 24)

Longitud maxima del cable: 100 m (328 ft) con RS422
10 m (32,8 ft) con Push-Pull

1 m (3,28 ft) con Open Collector

Utilice cables preconfeccionados para minimizar el riesgo de un error de
cableado, consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.
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Asignacién de conexiones PTlde 5V

Esquema de conexiones Pulse Train In (PTl)de 5V

VW3M8223R30
Z e
CN5 PTI
éi_ I e
1 VW3M8502Ree

;=X
2 e

Sefiales PIDde 5V

Pin Senal Pareja Significado

1 PULSE(5V) 2 Pulso de 5V

2 PULSE 2 Pulso, invertido

4 DIR(5V) 1 Direccién de 5V

5 DIR 1 Direccion, invertida
Sefiales A/Bde 5V

Pin Senal Pareja Significado

1 ENC_A(5V) 2 Encoder canal A5V

2 ENC_A 2 Encoder canal A, invertido

4 ENC_B(5V) 1 Encoder canal B5V

5 ENC_B 1 Encoder canal B, invertido
Sefales CW/CCW de 5V

Pin Senal Pareja Significado

1 CwW(5v) 2 Pulso positivo de 5V

2 cw 2 Pulso positivo, invertido

4 Cccw(sv) 1 Pulso negativo de 5V

5 ccw 1 Pulso negativo, invertido

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No conecte ningun cable a conexiones reservadas, no utilizadas ni designadas

como Sin conexién (N.C.).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Conectar Pulse Train IN (PTl)de 5V
* Inserte el conector en CN5. Observe la asignacion correcta de conectores.

* Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.
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Asignacion de conexiones PTl de 24 V

iTenga en cuenta que, en el caso de sefales de 24 V, los pares de conductores
deben asignarse de forma diferente a las sefiales de 5 V! Utilice un cable segun la
especificacion de cables. Confeccione el cable tal y como se muestra en la
siguiente figura.

Esquema de conexiones Pulse Train In (PTI) de 24 V.

8

CN5 PTI

Senales P/D de 24V

= NWhrOION®©

Pin Senal Pareja Significado

7 PULSE(24V) A Pulso de 24V

2 PULSE A Pulso, invertido

8 DIR(24V) B Direccioén de 24V

5 DIR B Direccion, invertida
Sefales A/B de 24 V

Pin Senal Pareja Significado

7 ENC_A(24V) A Encoder canal A 24V

2 ENC A A Encoder canal A, invertido

8 ENC_B(24V) B Encoder canal B 24V

5 ENC_B B Encoder canal B, invertido
Sefiales CW/CCW de 24 V

Pin Senal Pareja Significado

7 CW(24V) A Pulso positivo de 24V

2 cw A Pulso positivo, invertido

8 CCW(24V) B Pulso negativo de 24V

5 ccw B Pulso negativo, invertido

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No conecte ninglin cable a conexiones reservadas, no utilizadas ni designadas
como Sin conexion (N.C.).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Conectar Pulse Train In (PTI) de 24 V
Inserte el conector en CN5. Observe la asignacion correcta de conectores.

Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado

en la carcasa.
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Conexidén de alimentacion de control de 24 V de CCy STO (CN2,
alimentacion de CC y STO)

Aspectos generales

La tensidon de suministro de +24 V CC esta conectada a numerosas conexiones
de sefnales expuestas del sistema del variador.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Utilice una unidad de alimentacion conforme a los requisitos MBTP (Muy
Baja Tension de Proteccion).

» Conecte las salidas de 0 V CC de todas las unidades de alimentacion a FE
(tierra funcional), por ejemplo, de una fuente de alimentacién de VDC y de la
tension de 24 Vdc para la funcion relacionada con la seguridad STO.

» Interconecte todas las salidas de 0 V CC (potenciales de referencia) de las
diferentes unidades de alimentacion que se utilizan para el variador.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

La conexion para la alimentacion de control de 24 V CC en el producto no dispone
de una limitacién de corriente de irrupcién. Si se conecta la tension a través de la
conexion de contactos, éstos pueden destruirse o fundirse.

AVISO

DESTRUCCION DE LOS CONTACTOS

» Conecte la entrada de alimentacion (lado primario) de la unidad de
alimentacion.

* No conmute la tension de salida (lado secundario) de la unidad de
alimentacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

funcion de seguridad STO

Encontrara informacion sobre las sefiales de la funcion de seguridad STO en la
seccion Seguridad funcional, pagina 78. Si no se requiere la funcién de seguridad
STO, las entradas STO_Ay STO_B se deben conectar a +24VDC.

Especificacion de cables CN2

Pantalla: -

Par trenzado: -

MBTP: Obligatorio

Seccién transversal minima de los conductores: | 0,75 mm2 (AWG 18)

Longitud méaxima del cable: 100 m (328 ft)

(1) Consulte Seguridad funcional, pagina 78
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Propiedades de los bornes CN2

Caracteristica Unidad Valor
Corrientes de bornes maxima A 16(M
Seccion de conexion mm?2 0,5a25
(AWG) (202 14)
Longitud sin aislar mm 12a13
(in) (0,47 a 0,51)
(1) Al conectar varios variadores, tenga en cuenta la tensién maxima permitida de los bornes.

Los bornes estan homologados para hilos de Litz y conductores hilos rigidos. En
la medida de lo posible, utilice virolas de cable.

Corriente terminal permisible de la alimentacion de control de 24 V de CC

» Laconexion CN2, clavija 3y 7, asi como clavija 4 y 8 pueden utilizarse como
conexion de 24 V/0 V para otros consumidores.

En el conectar estan conectadas las siguientes clavijas: clavija 1 con clavija
5, clavija 2 con clavija 6, clavija 3 con clavija 7 y clavija 4 con clavija 8.

» Latension en la salida del freno de parada depende de la alimentacion de
control de 24 VV de CC. Tenga en cuenta que la corriente del freno de parada
también fluye a través de este borne.

Diagrama de cableado

CN2 DC Supply / STO

STO_ A 1 5 1 5
sto 21|@ [l@p|5 STo B |2 RS
sto_s2@fl H@p|e v B 7 b7

24v3|/@l ll@p|7 |~ ¢ N N

ov4 /@ H@p|s 2avoc T T o © ©©
Pin Seiial Significado
1,5 STO A Funcion de seguridad STO: conexion de dos canales, conexion A
2,6 STO B Funcion de seguridad STO: conexion de dos canales, conexion B
3,7 24v Alimentacion de control de 24 V de CC
4,8 ov Potencial de referencia para alimentacion de control de 24 VV de CC y potencial de
referencia para la funcién de seguridad STO

Conexion de la funcién de seguridad STO

» Asegurese de que el cableado, el cable y las interfaces conectadas cumplen
con los requisitos en cuanto a MBTP.

» Conecte la funcién de seguridad STO conforme a las especificaciones de la
seccién Seguridad funcional, pagina 78.

Conexion de la alimentacion de control de 24 V de CC

+ Asegurese de que el cableado, el cable y las interfaces conectadas cumplen
con los requisitos en cuanto a MBTP.
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* Lleve la alimentacion de control de 24 V de CC de una unidad de
alimentacion eléctrica (MBTP) al variador.

« Conecte a tierra la salida de 0 Vcc en la unidad de alimentacion eléctrica.

« Al conectar varios variadores, tenga en cuenta la tension maxima permitida
de los bornes.

+ Compruebe que los conectores queden encajados en la carcasa.

Conexion de entradas y salidas digitales (CN6)

Aspectos generales

El equipo dispone de entradas y salidas configurables. La asignacion estandar y
la asignacion configurable dependen del modo de funcionamiento seleccionado.
Para obtener mas informacién, consulte Entradas y salidas de sefales digitales,
pagina 208.

Especificacion de cables

Pantalla: -

Par trenzado: -

MBTP: necesario
Estructura del cable: 0,25 mm2 (AWG 22)
Longitud méaxima del cable: 30 m (98,4 ft)

Propiedades de los bornes CN6

Caracteristica Unit Valor
Secciodn de conexion mm2 De0,2a1,0
(AWG) (24 ... 16)
Longitud sin aislar mm 10
(in) (0,39)
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Diagrama de cableado

CNG6 1/0

DQCOM D10/CAP1

DQO D11/CAP2

DQ1 D12/CAP3

DQ2 D13

SHLD D14

DICOM D15
Senal Significado
DQCOM Potencial de referencia para DQO ... DQ2
DQO Salida digital 0
DQ1 Salida digital 1
DQ2 Salida digital 2
SHLD Conexion del apantallado
DICOM Potencial de referencia para DIO ... DI5
DIOICAP1 Entrada digital 0 / entrada Capture 1
DI1/ICAP2 Entrada digital 1 / entrada Capture 2
DI2ICAP3(1) Entrada digital 2 / entrada Capture 3()
DI3 Entrada digital 3
Di4 Entrada digital 4
DI5 Entrada digital 5
(1) Disponible con version de hardware 2RS03

Los conectores estan codificados. Al realizar la conexién, observe la asignacion
correcta.

Tanto la configuraciéon como la asignacion estandar de entradas y salidas se
describen en la seccion Entradas y salidas de sefales digitales, pagina 208.

Conectar entradas/salidas digitales

» Cablee las conexiones digitales a CNG.
» Ponga a tierra la pantalla en SHLD.

* Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado
en la carcasa.

Conexién de PC con software de puesta en marcha (CN7)

Aspectos generales

Para realizar la puesta en marcha puede conectarse un PC con software de
puesta en marcha Lexium DTM Library. El PC se conecta a través de un
convertidor bidireccional USB/RS485, consulte la seccion Accesorios y piezas de
repuesto, pagina 685.
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Si la interfaz de puesta en marcha del producto se conecta directamente a una
interfaz Ethernet del PC, la interfaz del PC puede destruirse.

AVISO

DETERIORO DEL PC

» Utilice un adaptador RJ45/USB-A bidireccional con un convertidor RS485/
USB para la conexiéon a un PC.

* No conecte nunca una interfaz Ethernet directamente a la interfaz de puesta
en marcha de este producto.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Especificacion de cables

Pantalla: Necesaria, conectada a tierra en ambos lados
Par trenzado: necesario

MBTP: necesario

Estructura del cable: 8* 0,25 mm2 (8 * AWG 22)

Longitud maxima del cable: 100 m (328 ft)

Diagrama de cableado

CN7

>
>
==X

= 0]
_~NWhrhoON®©

Pin Seiial Significado

1..3 - Reservado

4 MOD_D1 RS485, sefial bidireccional envio / recepcion

5 MOD_DO RS485, sefial bidireccional de envio/recepcion, invertida
6 - Reservado

7 MOD+10V_OUT Alimentacion de 10 V, maximo 100 mA

8 MOD_0oV Potencial de referencia para MOD+10V_OUT

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No conecte ningun cable a conexiones reservadas, no utilizadas ni designadas
como Sin conexién (N.C.).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Asegurese de que el cierre de los conectores esta correctamente encastrado en
la carcasa.
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Comprobar la instalacion

Descripcion

Compruebe la instalacion realizada:

Compruebe la fijacion mecanica del sistema de accionamiento completo:

o

o

¢, Se han respetado las distancias prescritas?

¢, Se han apretado todos los tornillos de fijaciéon con el par de apriete
prescrito?

Compruebe las conexiones eléctricas y el cableado:

o

o

¢ Estén conectados todos los conductores de proteccién?

¢, Cuentan todos los fusibles con el valor correcto y es el tipo de fusible el
adecuado?

¢ Estan conectados o aislados todos los conductores en los extremos del
cable?

¢ Estan conectados y tendidos correctamente todos los cables y
conectores?

¢,Son correctos y efectivos los bloqueos mecanicos de los conectores?
¢,Se han conectado correctamente los cables de control?

¢, Se han realizado las conexiones apantalladas necesarias de
conformidad con CEM?

¢, Se han realizado todas las medidas CEM?

¢, Cumple la instalacién del variador todas las normativas de seguridad
eléctrica locales, regionales y nacionales para el emplazamiento
definitivo?

Compruebe que todas las cubiertas y juntas estén instaladas correctamente
con el fin de lograr el grado de proteccién necesario.
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Puesta en marcha

Descripcion general

Aspectos generales

La funcion de seguridad STO (Safe Torque Off) no retira la tension del bus DC,
solo del motor. La tension en el bus DC y la tension de red para el variador siguen

presentes.
AAPELIGRO
DESCARGA ELECTRICA

» Utilice la funcion de seguridad STO unicamente para el fin previsto.

» Para desconectar el variador de la alimentacién de red utilice un interruptor
apropiado que no forme parte de la conmutacion de la funcién de seguridad
STO.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Debido al accionamiento externo del motor, pueden retroalimentarse al variador
corrientes excesivamente elevadas.

APELIGRO

INCENDIO DEBIDO A FUERZAS DE ACCIONAMIENTO EXTERNAS QUE
ACTUAN SOBRE EL MOTOR

Asegurese de que, en caso de error de clase 3 0 4, ninguna fuerza de
accionamiento externa pueda actuar sobre el motor.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Los valores de parametro inadecuados o los datos inadecuados pueden provocar
movimientos involuntarios, activar sefiales, dafar piezas y desactivar funciones
de monitorizacion. Algunos valores de parametro o datos no se activan hasta no
haber reiniciado el equipo.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona
de funcionamiento.

* No utilice el sistema de accionamiento con valores de parametro o datos
desconocidos.

* Modifique solo los valores de aquellos parametros que conozca.

» Después de efectuar modificaciones, reinicie el equipo y compruebe los
datos de servicio y/o los valores de parametro guardados tras el cambio.

* Enlapuesta en marcha y al efectuar actualizaciones u otros cambios en el
variador, realice un test meticuloso de todos los estados de funcionamiento
y casos de error.

»  Compruebe las funciones después de sustituir el producto y también
después de realizar modificaciones en los valores de parametro y/o en los
datos de servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Si la etapa de potencia se desactiva involuntariamente, por ejemplo, debido a una
caida de tensién, a errores o a funciones, el motor dejara de frenar de forma
controlada.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Verifique que los movimientos sin efecto de frenado no puedan causar lesiones
ni dafios en el equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

El cierre del freno de parada cuando el motor se encuentra en marcha provoca el
desgaste rapido y la pérdida de la fuerza de frenado.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE LA FUERZA DE FRENADO DEBIDO AL DESGASTE O A
TEMPERATURA ALTA

* No utilice el freno de parada como freno de servicio.

+ No supere el nUumero maximo de deceleraciones ni la energia cinética
maxima al frenar cargas moviles.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Al utilizar por vez primera el producto existe un riesgo elevado de movimientos
inesperados, por ejemplo, debido a un cableado incorrecto o a ajustes de
parametros inadecuados. La apertura del freno de parada puede desencadenar
un movimiento involuntario, por ejemplo, una caida de la carga en el caso de los
ejes verticales.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

+ Asegurese de que no haya personas ni obstaculos en la zona de
funcionamiento mientras utiliza la instalacion.

+ Asegurese de que una caida de la carga u otros movimientos involuntarios
no puedan causar ningun dafio ni peligro.

* Realice las primera pruebas sin cargas acopladas.

» Asegurese de que haya un pulsador de PARADA DE EMERGENCIA en
funcionamiento accesible para todas las personas implicadas en la prueba.

» Cuente con movimientos en direcciones inesperadas o con vibraciones del
motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Puede accederse al producto a través de distintos canales de acceso. Si se
accede simultaneamente a través de varios canales de acceso, o si se utiliza el
acceso exclusivo, puede desencadenarse un comportamiento no intencionado.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Asegurese de que, en caso de un acceso simultaneo a través de varios
canales, no se active ni bloquee ningiin comando involuntariamente.

* Asegurese de que, en caso de un acceso exclusivo, no se active ni bloquee
ningun comando involuntariamente.

* Asegurese de que estan disponibles los canales de acceso necesarios.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Las superficies metalicas del producto pueden alcanzar durante el
funcionamiento temperaturas superiores a 70 °C (158 °F).

AATENCION

SUPERFICIES CALIENTES
» Evite el contacto sin proteccién con las superficies calientes.

* No coloque ninguna pieza inflamable o sensible al calor en la cercania de
las superficies calientes.

» Realice un funcionamiento de prueba con carga maxima para asegurarse de
que la disipacion de calor es suficiente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o daifos
en el equipo.

Si el variador no hubiera estado conectado a la red durante mas de 24 horas, sera
preciso acondicionar los condensadores para lograr su pleno rendimiento antes
de arrancar el motor.

AVISO

RENDIMIENTO REDUCIDO DE LOS CONDENSADORES

Aplique tensién de red al variador durante al menos una hora antes de habilitar
la etapa de potencia por primera vez en caso de que el variador haya estado
desconectado durante 24 meses 0 mas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Al poner el variador en funcionamiento por primera vez, compruebe la fecha de
fabricacion y lleve a cabo el procedimiento indicado arriba si la fecha de
fabricacion fuera anterior a 24 meses.

Preparacioén

Componentes necesarios

Para la puesta en marcha son necesarios los siguientes componentes:
» Software de puesta en marcha “Lexium DTM Library”
https://www.se.com/ww/en/download/document/Lexium_DTM_Library/

» Convertidor de bus de campo para el software de puesta en marcha en caso
de conexién a través de la interfaz de puesta en marcha
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Interfaces

La puesta en marcha y parametrizacion, asi como las tareas de diagndstico, las
puede realizar a través de las siguientes interfaces:

1 HMI integrada

2 Terminal grafico externo

3 PC con software de puesta en marcha “Lexium DTM Library”
4 Bus de campo

Los ajustes del equipo existentes pueden duplicarse. Un ajuste memorizado de
un equipo puede transferirse a un equipo del mismo tipo. El duplicado puede
utilizarse cuando varios equipos reciban los mismos ajustes, por ejemplo al
sustituir equipos.

Software de puesta en marcha

El software de puesta en marcha “Lexium DTM Library” ofrece una interfaz grafica
de usuario y se emplea para la puesta en marcha, el diagnéstico y para
comprobar los ajustes.

» Ajuste de los parametros del lazo de control en una interfaz grafica

* Numerosas herramientas de diagnéstico para la optimizacion y el
mantenimiento

» Grabacion a largo plazo para la valoracién del comportamiento de servicio
» Comprobacion de sefiales de entrada y de salida
+ Seguimiento del desarrollo de las sefiales en la pantalla

» Archivo de ajustes del equipo y grabaciones con funciones de exportaciéon
para el procesamiento de datos

Conectar PC

Para realizar la puesta en marcha puede conectarse un PC con software de
puesta en marcha. El PC se conecta a un convertidor bidireccional USB/RS485,
consulte Accesorios y piezas de repuesto, pagina 685.

TCSMCNAM3MO02P
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HMI interna

Resumen de HMI integrada

Descripcion general

El equipo ofrece la posibilidad de editar parametros, de iniciar el modo de
funcionamiento Jog o de realizar un autotuning a través de la HMI integrada
(interfaz hombre-maquina). También pueden mostrarse informaciones de
diagndstico, como por ejemplo valores de parametros o codigos de error. En los
apartados individuales de la puesta en marcha y del funcionamiento, encontrara
indicaciones acerca de si una funcién puede ejecutarse a través de la HMI
integrada o de si debe emplearse el software de puesta en marcha.

Fault Edit Value Unit
Bl 1 /|3 3

1 LED de estado

2 Display de 7 segmentos

3 Tecla ESC

4 Boton de navegacion

5 LED rojo encendido: Tension presente en el bus DC

Los LED de estado y el display de 7 segmentos para 4 digitos muestran estados
del equipo, designaciones de menus, codigos de parametros y codigos de error.
Girando el botdn de navegacién pueden seleccionarse niveles de menus y
parametros, asi como incrementarse o reducirse valores. Pulsando el boton de
navegacion se confirma la seleccion.

Con la tecla ESC (escape) es posible salir de parametros y menus. Si se
muestran valores, con la tecla ESC se regresa al ultimo valor memorizado.
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Juego de caracteres en la HMI

La siguiente tabla muestra la asignacion de caracteres en la indicacion de 7
segmentos para 4 digitos

A (B |C |D |E F G |H | J K |L M |N O |P |Q |R

b cl|d | E F G H ' 4 | K L ni|n o P 9 | r
S | T u |V |W [X |Y |Z 1 2 3 4 5 6 7 9 0
5 E u V | W | X V4 e 3 4 5 =1 1|8 9|0

Indicacion del estado del equipo

ON Fault Edit Value Unit

=
Conf
VRN

@

1 Cuatro LED de estado

2 Tres LED de estado para identificar los niveles de menu
3 Los puntos parpadeantes avisan de un error de la clase de error 0

1: Sobre el display de 7 segmentos hay cuatro LED de estado:

Fault Edit Value Unit Significado

Rojo - - - Estado de funcionamiento Fault

- Amarillo Amarillo - El valor del parametro puede
editarse

- - Amarillo - Valor del parametro

- - - Amarillo Unidad del parametro seleccionado

2: Tres LED de estado para identificar los niveles de menu:

Indicador LED Significado

Op Operacion

Mon Informaciones de estado
Conf Configuracién

3: Puntos parpadeantes avisan de un error de la clase de error 0, por ejemplo,
cuando se ha excedido un valor limite.

Visualizacion de valores

En el HMI puede visualizarse directamente valores hasta 999.

Los valores superiores a 999 se visualizan en las zonas de 1000. Es posible
cambiar entre las zonas girando el botén de navegacion.

Ejemplo: umbral 1234567890
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Fault Edit Value Unit Fault Edlt Value Unlt Fault Edlt Value Umt Fault Edit Value Unlt
s R s [ s [ o | E =

Op
l_
Mol Mo Mon|
-+ -+
—
Conf : Conf :: Conf’ : Conf

Botén de navegacion

El botédn de navegacion puede girarse y pulsarse. En caso de pulsacion, se
diferencia entre una pulsacion breve (£1 s) y una pulsacion prolongada (=3 s).
Gire el botén de navegacion para:

» cambiar al siguiente menu o al menu anterior

« cambiar al siguiente parametro o al parametro anterior

* aumentar o disminuir valores

* en caso de valores >999, cambiar entre las zonas
Pulse brevemente el botén de navegacion para:

« activar el menu seleccionado

» activar el parametro seleccionado

» guardar el valor en la memoria no volatil
Pulse el botén de navegacion de forma prolongada para:

» visualizar una descripcion del parametro seleccionado

+ visualizar la unidad del valor del parametro seleccionado

Estructura del menu

Descripcién
La HMI integrada trabaja guiada por menu. La siguiente figura muestra un
resumen del nivel superior de la estructura de menu:
A
Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit
Op--- OP----@ Olp_ ---@ oli s s [ s | @
Mot Mo . > Mon| Mon|
Conf E I/ Conf’ Conf Conf
Fault Edlt Value Unlt Fault Edlt Value Unlt Fault Edlt Value Unlt
Op Op
m Lm Lm
Mon| Mon|
Conf Conf Conf
A ) A
V. \E v

Debajo del nivel superior del menu se encuentran los parametros
correspondientes al punto de menu del siguiente nivel. Para proporcionar una
mejor orientacion, en las tablas de parametros también se indica la ruta del menu,

porejemplo o P— Ja L -.
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Descripcién general del menu
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MenGa HMI F 5w -

Descripcion

FSu-

Primera configuracion (First Setup)

CoARd

Direccion CANopen (numero de nodo)
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MenG HMI F 5w -

Descripcion

Cobd Velocidad de transmisién CANopen
dnAd Direccién de nodo DeviceNet (MAC-ID)
dnbd Velocidad de transmision DeviceNet
PbAd Direccién Profibus
Pd Método de obtencién de la direccion IP
1Pc | Direccioén IP moédulo Ethernet, byte 1
1Pc?2 Direccion IP modulo Ethernet, byte 2
1Pc 3 Direccion IP modulo Ethernet, byte 3
1PcH Direccion IP modulo Ethernet, byte 4
P Direccién IP mascara de subred, byte 1
PNz Direccion IP mascara de subred, byte 2
P13 Direccion IP mascara de subred, byte 3
Py Direccion IP mascara de subred, byte 4
dhcn User application name HMI, part4
dnER Valor para extension del nombre del equipo
Menu HMI o P Descripcion
oP Modalidad de funcionamiento (Operation)
Job - Modo de funcionamiento Jog (movimiento manual)
Eun- Autotuning
holl - Modo de funcionamiento Homing (referenciado)
nsn- Modo de funcionamiento Motion Sequence

Menu HMI Jo G -

Descripcion

Job - Modo de funcionamiento Jog (movimiento manual)
JLSE Iniciar modo de funcionamiento Jog

dGh Velocidad para movimiento lento

JLL o Velocidad para movimiento lento

MenU HMI £ u n - Descripcion

tun- Autotuning

EuSE Iniciar autotuning

GA /n Factor de ganancia global (actia sobre juego de parametros 1)
S5t n Direcciéon de movimiento para el autotuning

Mena HMI A o 17 -

Descripcion

haoll - Modo de funcionamiento Homing (referenciado)
hNSE Iniciar modo de funcionamiento Homing

NEEHR Método preferente para Homing

hilln Velocidad de destino para la busqueda del interruptor

Mena HMI 1511 -

Descripcion

nsn-

Modo de funcionamiento Motion Sequence

nssSE

Iniciar modo de funcionamiento Motion Sequence
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Menu HMI Mo n

Descripcion

Non Supervision (Monitoring)
SuPu Indicaciéon de HMI en el movimiento del motor
nHAct Velocidad real
VAcE Velocidad real
nrEF Valor de referencia de velocidad
VrEF Velocidad de referencia
9rEF Corriente de consigna del motor (componente q, generador de par)
9AcE Corriente real del motor (componente q, generador de par)
+Ac E Corriente total del motor
AnA | Analégica 1: valor de la tensién de entrada
AnAZ Analdgica 2: valor de la tension de entrada
d o Estado de las entradas digitales
dollo Estado de las salidas digitales
S5to Estado de las entradas para la funcién relacionada con la seguridad STO
udc A Tension en el bus DC
uder Grado de utilizacion de la tension del bus DC
LJdFP Carga de la etapa de potencia
LdFnN Carga del motor
LdFhb Carga de la resistencia de frenado
EJEV Temperatura del equipo
EFPS Temperatura de la etapa de potencia
oPh Numerador de horas de servicio
Polo Cantidad de ciclos de conexion
LWrn Error que no desencadena una parada (clase de error 0)
Wrn5S Error de la clase de error 0, codificado con bits (parametro _WarnLatched)
LFLE Error que desencadena una parada (clase de error 1 a 4)
5.05 Estado almacenado de las sefales de supervision

MenuHMI L o n F

Descripcion

LConF Configuracién (Configuration)

inF - Informacion/identificacion (INFormation / Identification)

Ach - Configuracion de los ejes (Axis Configuration)

drc- Configuracién del dispositivo (DRive Configuration)

- Entradas/salidas configurables (In Out)

FLE- Indicaciéon de fallos

Loll- Comunicacion (COMmunication)

Fecbs- Restaurar ajustes de fabrica (valores por defecto) (Factory Settings)

Mena HMI .~ F - Descripcion
nF - Informacién/identificacion (INFormation / Identification)
Prn Numero de firmware
Pru Version de firmware
Prr Revision del firmware
rEFd Nombre del producto
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Mena HMI 1~ F - Descripcion

nnAN Tipo

un Al Nombre de la aplicacién definido por el usuario
Pino Corriente nominal de la etapa de potencia
P.:nA Corriente maxima de la etapa de potencia
nkt4YFP Tipo de motor

SEnS Tipo de encoder del motor

NMmino Corriente nominal del motor

n.nA Corriente maxima del motor

nnMA Velocidad maxima permitida/velocidad del motor
Pbbd Velocidad de transmision Profibus

PLPr Perfil de accionamiento Profibus

Mena HMI Ac G -

Descripcién

Ackh - Configuracién de los ejes (Axis Configuration)
AREYP Activacion de Modulo
1oRE Activacion de la etapa de potencia al conectar
inllo Inversion de la direccion de movimiento
9AbLS Simulacion de la posicién absoluta al desconectar/conectar
nrllP Maxima velocidad del perfil de movimientos para la velocidad
hcur Valor de corriente para parada
hEYP Cédigo de opcion Parada
S5dEY Comportamiento al desactivar la etapa de potencia durante un movimiento
E . br Seleccion de la resistencia de frenado interna o externa
tbr Duracion de conexion maxima permitida de la resistencia de frenado externa
rbr Valor de la resistencia de frenado externa
Pobr Potencia nominal de la resistencia de frenado externa
PEoll Modo de utilizacion de la interfaz PTO
dEVL Determinacion del modo de control
CArd Gestion de tarjeta de memoria

MenGHMI d - L -

Descripcion

dr [ - Configuracion del dispositivo (DRive Configuration)
nMAX Limitacion de la velocidad
(MAX Limitacion de la corriente
JE r Limitacion de tirones del perfil de movimientos para la velocidad
PP I Factor P controlador de posicion
PPZ2 Factor P controlador de posicion
Pn i Factor P del controlador de velocidad
Pnc Factor P del controlador de velocidad
Ean i Tiempo de accion integral del controlador de velocidad
En? Tiempo de accioén integral del controlador de velocidad
EAu | Constante de tiempo del filtro del valor de referencia de velocidad
EAu? Constante de tiempo del filtro del valor de referencia de velocidad
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Mena HMI 4~ [ - Descripcion
FPP | Control feed-forward velocidad
FPPZ Control feed-forward velocidad

Mentu HMI ;- o -

Descripcion

1 -a- Entradas/salidas configurables (In Out)

- Funcién entrada DIO

d ! Funcion entrada DI1

d.c Funcion entrada DI2

d 3 Funcién entrada DI3

d Y Funcién entrada DI4

d 5 Funcién entrada DI5

dol Funcién salida DQO

do | Funcién salida DQ1

dod Funcién salida DQ2

1Ehr Monitorizacion del valor de umbral de corriente
EEhRhF Supervision de la ventana de tiempo

Lo Limitacion de la corriente via entrada

LFACc Seleccion de factores de engranaje especiales
LF L Activacion de la limitacion de tirones

ESSc Resolucién de la simulacién de encoder

1o P Seleccion del tipo de sefiales piloto para la interfaz PTI

Menu HMI F L E -

Descripcion

FLE -

Indicacion de fallos

9cur

Valor de corriente para Quick Stop

MentuHMI L o 17 -

Descripcion

LColl - Comunicaciéon (COMmunication)
nNbLAd Direccién Modbus
nNbbd Velocidad de transmision Modbus
LoAd Direccion CANopen (numero de nodo)
Lobd Velocidad de transmisién CANopen
dnfAd Direccién de nodo DeviceNet (MAC-ID)
dnbd Velocidad de transmision DeviceNet
PbAd Direccién Profibus
PNd Método de obtencién de la direccion IP
1Pc | Direccion IP modulo Ethernet, byte 1
1Pc?2 Direccion IP médulo Ethernet, byte 2
1Pc 3 Direccion IP modulo Ethernet, byte 3
1PcH Direccion IP médulo Ethernet, byte 4
P Direccion IP mascara de subred, byte 1
P2 Direccion IP mascara de subred, byte 2
PN 3 Direccion IP mascara de subred, byte 3
PTY Direccion IP mascara de subred, byte 4
PG Direccion IP gateway, byte 1
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Menu HMI L o 17 - Descripcion
{PL 2 Direccién IP gateway, byte 2
PG 3 Direccién IP gateway, byte 3
1PLY Direccion IP gateway, byte 4
+PA | Direcciéon IP de modulo Ethernet utilizada actualmente, byte 1
1PARZ Direccion IP de médulo Ethernet utilizada actualmente, byte 2
+PAR3 Direccion IP de modulo Ethernet utilizada actualmente, byte 3
+PAY Direccion IP de modulo Ethernet utilizada actualmente, byte 4
EENd Protocolo
dhcn User application name HMI, part4
dnER Valor para extension del nombre del equipo
EcS5A Segunda direcciéon EtherCAT
EcARA Direccién EtherCAT
EcS5 Estado del esclavo EtherCAT

MenG HMI F c 5 -

Descripcion

Fcbs- Restaurar ajustes de fabrica (valores por defecto) (Factory Settings)
rESc Restaurar los parametros del lazo de control

rESu Restaurar los parametros de usuario

rSEF Restaurar ajustes de fabrica (valores por defecto)

Configuracién de los parametros

Activar y ajustar parametros

(@R

|

|

é@ |
|

Fault Edit V:

alue Unit
0p- | = =

Conf

La siguiente figura muestra un ejemplo para activar un parametro (segundo nivel)
y para introducir (seleccién) el valor de parametro correspondiente (tercer nivel).

A/ I/ A/

Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit
. =] op = s I e [ s |

g:AFH5] -FEEE] —
o Mol
|
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o

=
>

<)

()

g
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"

Navegue hasta el parametro , T A X (iMax).

Pulse el botén de navegacion de forma prolongada para visualizar una
descripcion del parametro.

En la indicacion se muestra la descripcion del parametro como texto
continuo.
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* Pulse el botén de navegacion brevemente para visualizar el valor del
parametro.

El LED Value se ilumina y se muestra el valor del parametro.

» Pulse el botdn de navegacion de forma prolongada para visualizar la unidad
del parametro.

Mientras se mantenga pulsado el botén de navegacion, los LED de estado
Value y Unit continuaran iluminados. Se muestra la unidad del parametro.
Tras soltar el boton de navegacion se muestra de nuevo el valor del
parametro.

» Pulse el boton de navegacion brevemente para poder modificar el valor del
parametro.

Los LED de estado Edit y Value se iluminan, y se muestra el valor del
parametro.

» Gire el botén de navegacion para modificar el valor del parametro. La
amplitud de paso y el valor limite estan preestablecidos para todos los
parametros.

* Pulse brevemente el botdon de navegacion para memorizar el valor
modificado del parametro.

Si no desea memorizar el valor modificado del parametro, puede cancelar la
accion con la tecla ESC. La indicacion vuelve al valor original del parametro.

El valor modificado mostrado del parametro parpadea una vez y se escribe
en la memoria no volatil.

» Pulse la tecla ESC para regresar al menu.

Informacién que se mostrara durante los movimientos del motor

De forma predeterminada, el display de 7 segmentos muestra el estado de
funcionamiento durante los movimientos del motor.

Puede seleccionar el tipo de informacién que se mostrara durante los
movimientos del motor con el elementode ment M a n/5u P V:

* 5 E A E muestra el estado de funcionamiento (predeterminado)
* V A c E muestra la velocidad real del motor
* 1 Hc E muestra el par real del motor
El valor modificado del parametro solo se tiene en cuenta con el motor parado.
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Terminal grafico externo

Pantalla y elementos de manejo

Descripcion general

El terminal grafico externo es una herramienta destinada exclusivamente a la
puesta en marcha de variadores.

® @O
O

1 Campo Display

2 Boton de navegacion

3 Tecla STOP/RESET

4 Tecla RUN

5 Tecla FWD/REV

6 Tecla ESC

7 Teclas de funciéon F1 ... F4

En funcién de la version de firmware del terminal grafico externo, la
representacion de la informaciéon mostrada puede variar. Utilice la version del
firmware mas reciente.

Pantalla (1)

La pantalla esta dividida en 5 zonas.
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Pantalla del terminal grafico externo (ejemplo en inglés)

@7’ RDY Orpm 0.00Arms
2 MAIN MENU a3
| Y

2 ACCESS LEVEL
ElE OPEN / SAVE

4 PASSWORD

5 LANGUAGE

v

1.1 Informacién de estado del variador

1.2 Barra de menus
1.3 Campo Datos
1.4 Barra de funciones

1.5 Navegacion

Informacién de estado del variador (1.1)

En esta linea se muestra el estado de funcionamiento, la velocidad actual y la
corriente actual del motor. En caso de error se muestra el cédigo de error.

Linea de menu (1.2)

En la linea de menu se indica el nombre del menu.

Campo de datos (1.3)

En el campo de datos se muestra la siguiente informacién y se modifican los
valores:

»  Submenus

* Modalidad de funcionamiento

» Parametros y valores de parametros
+ Estado del movimiento

* Mensajes de error

Linea de funcién (1.4)

En la linea de funcidn se indica la funcién que se activa al pulsar la tecla de
funcion correspondiente. Ejemplo: Al pulsar la tecla de funcién F1 se muestra
"Code". Si pulsa la tecla F1, se mostrara el nombre de HMI del parametro
indicado.

Zona de navegacion (1.5)

Las flechas de la zona de navegacion indican que hay mas informacién disponible
en la direccion de la flecha.
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Botén de navegacion (2)

Girando el botdn de navegacién pueden seleccionarse niveles de menus y
parametros, asi como incrementarse o reducirse valores. Pulsando el boton de
navegacion se confirma la seleccion.

Tecla STOP/RESET (3)

Con la tecla STOP/RESET se finaliza un movimiento con Quick Stop.

Tecla RUN (4)

Con la tecla RUN puede iniciarse un movimiento.

Tecla FWD/REYV (5)

Con la tecla FWD/REV se cambia la direccion de movimiento.

Tecla ESC (6)

Con la tecla ESC (escape) se sale de los pardmetros y menus o se cancela un
movimiento. Si se muestran valores, con la tecla ESC se regresa al ultimo valor
memorizado.

Teclas de funcion F1 ... F4 (7)

En la linea de funcion del campo de visualizacion se muestra qué funcion se
activa al pulsar la tecla de funcion.

Conectar el terminal grafico externo con LXM32

Descripcién

El terminal grafico externo es un accesorio del variador, consulte Accesorios y
piezas de repuesto, pagina 685. El terminal grafico externo se conecta a CN7
(interfaz de puesta en marcha). Para realizar la conexion, utilice exclusivamente
el cable suministrado junto con el terminal grafico externo. Cuando el terminal
grafico externo esta conectado con la interfaz de puesta en marcha del LXM32, la
HMI integrada esta desactivada. En la HMI integrada se muestra d + 5 P

(Display).

Utilizar el terminal grafico externo

Ejemplo

El siguiente ejemplo muestra el manejo del terminal grafico externo.

Ejemplo del cambio de idioma

En este ejemplo, usted ajustara el idioma deseado del terminal grafico externo. La
instalacion del variador debe haberse completado y la tensidn de la alimentacion
de control de 24 V de CC debe estar conectada.
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Abra el menu principal.
Gire el botén de navegacién hasta el punto 5 (IDIOMA).
Confirme la seleccion pulsando el boton de navegacion.

En la fila de menu se muestra la funcion 5 (IDIOMA). En el campo de datos
se indica el valor ajustado, en este caso el idioma ajustado.

Pulse el botén de navegacion para modificar el valor ajustado.

En la fila de menu se muestra como funcién seleccionada "ldioma". En el
campo de datos se indican los idiomas compatibles.

Gire el botén de navegacion para seleccionar el idioma deseado.
El idioma ajustado hasta ahora esta identificado con una marca de seleccion.
Pulse el botén de navegacion para aceptar el valor seleccionado.

En la fila de menu se muestra como funcién seleccionada "ldioma". En el
campo de datos se indica el idioma seleccionado.

Pulse la tecla ESC para regresar al menu principal.
El menu principal se mostrara en el idioma seleccionado.
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Pasos para la puesta en marcha

Primera conexion del variador

Realizar los "ajustes iniciales™

Deben realizarse "ajustes iniciales" cuando la alimentacion de control de 24 V de
CC de la unidad se conecta por primera vez o después del restablecimiento de los
ajustes de fabrica.

Lectura automatica del registro de datos del motor

Al conectar el variador con el encoder conectado a CN3, el variador lee la placa
de caracteristicas electrénica del motor desde el encoder Hiperface. El registro de
datos se comprueba y se escribe en la memoria no volatil.

El registro de datos contiene informacién técnica sobre el motor, como p. €j. el par
nominal, el par de pico, la corriente nominal, la velocidad maxima y el numero de
pares de polos. El usuario no puede modificar el registro de datos.

Ajuste manual de los parametros del motor

Si el encoder del motor no esta conectado a CN3, los parametros del motor
deberan ajustarse manualmente. Encontrara informacion sobre los médulos de
encoder en la guia del usuario.

Preparacion

Debe haber conectado al variador un PC con el software de puesta en marcha si
la puesta en marcha no se realiza exclusivamente a través de la HMI.

Conexion del variador

+ Asegurese de que la alimentacion de la etapa de potencia y la alimentacién
de control de 24 V de CC estén desconectadas.

* Durante la puesta en marcha, interrumpa la conexién al bus de campo con el
fin de evitar conflictos debido a un acceso simultaneo.

« Conecte la alimentacion de control de 24 V de CC.

El variador realiza una inicializacion. Los segmentos del display de 7
segmentos y los LED de estado se iluminan.

Si se hubiera acoplado una tarjeta de memoria al variador, se mostrara
brevemente el mensaje L A r d en el display de 7 segmentos. De esta forma se
indica que la tarjeta ha sido detectada. Si en el display de 7 segmentos apareciera
de forma permanente el mensaje L A r d, habra diferencias entre el contenido
de la tarjeta de memoria y los valores de pardmetro memorizados en el variador.
Consulte la seccion Tarjeta de memoria, pagina 180 para obtener mas
informacion.

Una vez haya concluido la inicializacion y se hayan insertado uno o varios
modulos, deberan realizarse otros ajustes en funcion de los mdédulos. Lleve a
cabo estos ajustes como se describe en las guias del usuario de los médulos
correspondientes.
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Reinicio del variador

Pasos siguientes

En funcion de los ajustes de los parametros, puede ser necesario reiniciar el
variador para que se apliquen las modificaciones.

Sila HMI muestra r d 4, el variador esta preparado para su uso.

Sila HMI muestra n - d Y, es necesario reiniciar el variador. Después de
reiniciar el variador, éste estara operativo.

» Pegue un adhesivo al variador con la informacién para el mantenimiento, por
ejemplo el tipo de bus de campo y la direccion del equipo.

Realice los ajustes descritos a continuacién para la puesta en marcha.

NOTA: Encontrara mas informacion sobre la presentacién de los parametros
y una lista con todos los parametros de funcionamiento del variador en
Parametros, pagina 477.

Ajustar los valores limite

Ajustar los valores limite

Current Limitation

Deben calcularse los valores limite apropiados de acuerdo con la configuracién
de la instalacién y los valores caracteristicos del motor. Mientras el motor se
utilice sin cargas, no es necesario modificar los ajustes previos.

Es posible adaptar la corriente maxima del motor con el parametro CTRL _|_max.

La corriente maxima del motor se puede limitar para la funcién "Quick Stop" a
través del parametro LIM_I_maxQSTP'y, para la funcién "Halt", a través del
parametro LIM_|_maxHalt.

* Determine la corriente maxima del motor a través del parametro CTRL | _
max.

* Determine mediante el parametro LIM_|_maxQSTP la corriente maxima del
motor para la funcion "Quick Stop".

» Determine a través del parametro LIM_|_maxHalt la corriente maxima del
motor para la funcion "Halt".

Para las funciones "Quick Stop" y "Halt", el motor puede detenerse a través de
una rampa de deceleracién o de la corriente maxima.

El equipo limita la corriente maxima permitida en base a los datos del motor y del
equipo. Incluso aunque se introduzca en el parametro CTRL_|_max una corriente
maxima no permitida, el valor se limita.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL_I_max Limitacion de corriente. Arms UINT16 CANopen 3011:Cy,
LonF—>drl - Durante el servicio, la limitacion real de la 0,00 R/W Modbus 4376
corriente corresponde al menor de los siguientes
(MTAX valores: - per. Profibus 4376
- CTRL_I_max 463,00 - CIP 117.1.12
-_M_I_max ModbusTCP 4376
- _PS | _max EtherCAT 3011:Ch
- Limitacion de la corriente a través de entrada PROFINET 4376
analdgica (médulo IOM1)
- Limitacion de la corriente a través de entrada
digital
También se tienen en cuenta las limitaciones
resultantes de la supervision 12t.
Predeterminado: _PS_|_max con frecuencia
PWM de 8 kHz y tension de red de 230/480 V
En pasos de 0,01 Arms.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
LIM_I_maxQSTP Corriente para Quick Stop. Arms UINT16 CANopen 3011:Dy,
LonF—>FLE- Este valor se limita unicamente mediante el valor - R/W Modbus 4378
minimo y maximo del rango de parametro (no se
Qcur produce una limitacién del valor por parte del - per. Profibus 4378
motor/etapa de potencia)
- - CIP 117.1.13
En Quick Stop, la limitacion de la corriente
(_Imax_act) se corresponde con el menor de los ModbusTCP 4378
siguientes valores:
EtherCAT 3011:Dn
- LIM_I_maxQSTP
- PROFINET 4378
-_M_|_max
-_PS_I_max
En caso de Quick Stop también se tienen en
cuenta otras limitaciones de la corriente
resultantes de la monitorizacion 12t.
Predeterminado: _PS_|_max con frecuencia
PWM de 8 kHz y tension de red de 230/480 V
En pasos de 0,01 Ams.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
LIM_I_maxHalt Corriente para parada. Arms UINT16 CANopen 3011:En
LonF—->ALCL - Este valor se limita Unicamente mediante el valor - R/W Modbus 4380
minimo y maximo del rango de parametro (no se
hecur produce una limitacion del valor por parte del - per. Profibus 4380
motor/etapa de potencia)
- - CIP 117.1.14
En parada, la limitacién de la corriente (_Imax_
ModbusTCP 4380

act) se corresponde con el menor de los
siguientes valores:

- LIM_I_maxHalt

-_M_I_max

-_PS I max

En caso de parada también se tienen en cuenta

otras limitaciones de la corriente resultantes de la
monitorizacion 12t.

EtherCAT 3011:En
PROFINET 4380

0198441113770.14

145



Servoaccionamiento Puesta en marcha

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto

Predeterminado: _PS_|_max con frecuencia
PWM de 8 kHz y tensién de red de 230/480 V

En pasos de 0,01 Arms.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Velocity Limitation

Es posible limitar la velocidad maxima con el parametro CTRL _v_max.

NOTA: Los valores de posiciones, velocidades, aceleracion y deceleracién se
indica en las siguientes unidades de usuario:

* usr_p para posiciones
* usr_v para velocidades
* usr_a para aceleracién y deceleracion

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL_v_max Limitacién de velocidad. usr_v UINT32 CANopen 3011:10n
LConF—>drl- Durante el servicio, la limitacion de la velocidad 1 R/W Modbus 4384
corresponde al menor de los siguientes valores:
nlAX 13200 per. Profibus 4384
- CTRL_v_max
2147483647 - CIP 117.1.16
- M_n_max
ModbusTCP 4384
- Limitacion de la velocidad via entrada analdgica
(mddulo IOM1) EtherCAT 3011:10y
- Limitacion de la velocidad via entrada digital PROFINET 4384
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Entradas y salidas digitales

Aspectos generales

El equipo dispone de entradas y salidas configurables. Consulte la seccién
Entradas y salidas de sefales digitales, pagina 208 para obtener informacién
adicional.

Los estados de la sefial de las entradas y salidas digitales pueden visualizarse a
través de la HMI y a través del bus de campo.

HMI interna

A través de la HMI integrada es posible visualizar los estados de las sefnales,
aunque éstos no pueden modificarse.
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&~ Dle/DQe=1

- Dle/DQe=0

Entradas (parametro _/O_DI _act):
Abra el elementodement -MMan > d 1 Mao.

Vera las entradas digitales con codificacion por bits.

Nivel de Seinal
0 DIo

1 DI1

2 Di2

3 DI3

4 Di4

5 DI5
6a7 -

El estado de las entradas de la funcion de seguridad STO no se muestra con el
parametro /O _DI act. Este estado se visualiza activando el parametro /O _
STO _act.

Salidas (parametro /O _DQ_act):
Abra el elementodement -fTon > doflo.

Vera las salidas digitales con codificacidn por bits.

Nivel de Seiial
0 DQO
1 DQf1
2 DQ2
3a7 -

Bus de campo

Los estados de las sefiales se muestran codificados en bits en el parametro /1O _
act. Los valores "1" y "0" corresponden al estado de la sefal de la entrada o de la
salida.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_10_act Estado fisico de las entradas y salidas digitales. - UINT16 CANopen 3008:1h
Byte inferior: - R/- Modbus 2050
Bit 0: DIO - - Profibus 2050
Bit 1: DI1 - - CIP 108.1.1
Bit 2: DI2 ModbusTCP 2050
Bit 3: DI3 EtherCAT 3008:1h
Bit4: D14 PROFINET 2050
Bit 5: DI5
Byte superior:
Bit 8: DQO
Bit 9: DQ1
Bit 10: DQ2
_10_DI _act Estado de las entradas digitales. - UINT16 CANopen 3008:Fn
Maon Asignacion de bits: - R/- Modbus 2078
d Mo Bit 0: DIO - - Profibus 2078
Bit 1: D1 - - CIP 108.1.15
Bit 2: DI2 ModbusTCP 2078
Bit 3: DI3 EtherCAT 3008:Fn
Bit 4: D14 PROFINET 2078
Bit 5: DI5
_10_DQ_act Estado de las salidas digitales. - UINT16 CANopen 3008:10n
MNon Asignacion de bits: - R/- Modbus 2080
dollo Bit 0: DQO - - Profibus 2080
Bit 1: DQ1 - - CIP 108.1.16
Bit 2: DQ2 ModbusTCP 2080
EtherCAT 3008:10n
PROFINET 2080
_10_STO_act Estado de las entradas para la funcién - UINT16 CANopen 3008:26n
relacionada con la seguridad STO.
MNon - R/- Modbus 2124
Bit0: STO_A
Sto - - Profibus 2124
Bit 1: STO_B
- - CIP 108.1.38
Si no se ha insertado ningun médulo de seguridad
eSM, este parametro muestra el estado de las ModbusTCP 2124
entradas de sefial STO_Ay STO_B.
EtherCAT 3008:26n
Si hubiera un médulo de seguridad eSM
insertado, la funcién de seguridad STO puede PROFINET 2124
activarse a través de las entradas de sefial o a
través del médulo de seguridad eSM. Este
parametro muestra si se ha activado la funcion de
seguridad STO (independientemente de si se ha
activado a través de las entradas de sefial 0 a
través del médulo de seguridad eSM).
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Comprobar las seinales de los finales de carrera

Aspectos generales

El uso de finales de carrera puede contribuir a la proteccion contra ciertos peligros
(por ejemplo, la colision con el tope mecanico debida a valores de referencia
incorrectos).

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL DE MANDO

» Instale finales de carrera si su analisis de riesgos indica que estos son
necesarios en su aplicacion.

» Asegurese de que los finales de carrera estan conectados correctamente.

» Asegurese de que los finales de carrera estan montados a una distancia del
tope mecanico de forma que quede un recorrido de frenado suficiente.

» Asegure la parametrizacion y la funcién correctas de los finales de carrera.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

+ Instale y configure los finales de carrera de forma que no se realicen
movimientos mas alla del rango definido por estos.

« Active manualmente los finales de carrera.
Si se muestra un mensaje de error, los finales de carrera se habran activado.

La habilitacion de los finales de carrera y el ajuste para el contacto de reposo o el
contacto de cierre pueden modificarse a través de parametros, consulte Finales
de carrera, pagina 372.

Verificacidon de la funcion de seguridad STO

Funcionamiento con funcién de seguridad STO

Si desea utilizar la funcion de seguridad STO, lleve a cabo los siguientes pasos:

» Para evitar el rearranque involuntario del motor después de restablecerse la
tension, el parametro /O_AutoEnable debe estar ajustado a "off". Asegurese
de que el parametro /O_AutoEnable esta en "off".

HMI: conF—AcL— 1oARE.

Desconecte la alimentacion de la etapa de potencia y la alimentacion de control
de 24 V de CC:

» Compruebe si las lineas de senal estan separadas entre si en las entradas
(STO_A)y (STO_B). Las dos lineas de sefial no deben tener conexion
eléctrica alguna.

Conecte la alimentacion de la etapa de potencia y la alimentacién de control de
24\ de CC:

» Active la etapa de potencia sin iniciar un movimiento del motor.
» Active la funcion de seguridad STO.

Si la etapa de potencia esta ahora desactivada y se muestra el mensaje de
error 1300, se habra activado la funcién de seguridad STO.

Si se muestra otro mensaje de error, la funcién de seguridad STO no se ha
activado.

* Registre todos los tests de la funcion de seguridad STO en su protocolo de
aceptacion.
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Funcionamiento sin funcién de seguridad STO

Si no desea utilizar la funcién de seguridad STO:

» Compruebe que las entradas STO_Ay STO_B estén conectadas a +24VDC.

Freno de parada (opcion)

Freno de parada

El freno de parada en el motor tiene la funcién de mantener la posicién del motor
con la etapa de potencia desactivada. El freno de parada no es una funcion de
seguridad ni un freno de servicio.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO DEL EJE

» No utilice el freno de parada interno como medida relacionada con la
seguridad.

« Utilice sélo frenos externos certificados como medidas relacionadas con la
seguridad.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Apertura del freno de parada

Al activar la etapa de potencia el motor recibe corriente. Cuando el motor recibe
corriente, el freno de parada se abre automaticamente.

La apertura del freno de parada requiere un tiempo determinado. Este tiempo
esta grabado en la placa de caracteristicas electronica del motor. Hasta que no
transcurre este retardo no se efectua el cambio al estado de funcionamiento 6
Operation Enabled.

Es posible ajustar un retardo adicional mediante parametros, consulte Retardo al
abrir el freno de parada, pagina 150.

Cierre del freno de parada

Al desactivar la etapa de potencia, el freno de parada se bloquea
automaticamente.

Sin embargo, cerrar el freno de parada requiere un tiempo determinado. Este
tiempo esta grabado en la placa de caracteristicas electrénica del motor. El motor
recibe corriente durante este retardo.

Encontrara mas informacion sobre el comportamiento del freno de parada al
activarse la funcion de seguridad STO en la seccion Seguridad funcional, pagina
78.

Es posible ajustar un retardo adicional mediante parametros, consulte Retardo al
bloquear el freno de parada, pagina 151.

Retardo adicional al abrir el freno de parada

Es posible ajustar un retardo adicional a través del parametro BRK_AddT _
release.

Hasta que no haya transcurrido el retardo no se efectia el cambio de estado de
funcionamiento 6 Operation Enabled.
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Il
ENABLE |
0 |
|
CONTROL |1
LOOP 0

|
|
|
|
|
|
|
HOLDING |1 ‘ i
BRAKE 0 4/ ‘
|
|
|
|
f
|
I

|
OPERATION | 1 ! —
ENABLED | |
| |
I I
}as per nameplateTBRKiAddTirelease}
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
BRK_AddT_release Retardo adicional al abrir el freno de parada. ms INT16 CANopen 3005:7,
El retardo total al abrir el freno de parada 0 R/W Modbus 1294
corresponde al retardo indicado en la placa de
caracteristicas electronica del motor y al retardo 0 per. Profibus 1294
adicional indicado en este parametro.
400 - CIP 105.1.7

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia.

ModbusTCP 1294
EtherCAT 3005:7h
PROFINET 1294

Retardo adicional al bloquear el freno de parada

Es posible ajustar un retardo adicional a través del parametro BRK_AddT_apply.

El motor continda recibiendo corriente hasta que haya transcurrido el tiempo de

retardo total.

A
17—
ENABLE
0 |
CONTROL |1 ;
LOOP 0 ‘
|
HOLDING 1—‘\
BRAKE 0 |
|
OPERATION |1——
ENABLED |

as per nameplate

I
I
|
I
|
I
I
I
I
I
f
I
I
I
f
|
I
-
I

BRK_AddT apply
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
BRK_AddT_apply Retardo adicional al bloquear el freno de parada. ms INT16 CANopen 3005:8x
El retardo total al bloquear el freno de parada 0 R/W Modbus 1296
corresponde al retardo indicado en la placa de
caracteristicas electronica del motor y al retardo 0 per. Profibus 1296
adicional indicado en este parametro.
1000 - CIP 105.1.8
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. ModbusTCP 1296
Los ajustes modificados se aplican durante la EtherCAT 3005:8n
siguiente activacion de la etapa de potencia.
PROFINET 1296

Comprobar el funcionamiento del freno de parada

El equipo se encuentra en el estado de funcionamiento 4 Ready To Switch On.

Paso

Accion

1

Inicie el modo de funcionamiento Jog (HMIl: s P— Ja L— 1L S E).

La etapa de potencia se activa, y el freno de parada se abre. En la HMI se muestra

Cuando el freno de parada se haya abierto, pulse y mantenga pulsado el botén de
navegacion. Pulse a continuacion la tecla ESC.

Mientras se mantiene pulsado el botdn de navegacion, el motor ejecuta un movimiento.
Al pulsar la tecla ESC, el freno de parada se cierra de nuevo, y la etapa de potencia se
desactiva.

Si el freno de parada no se hubiera abierto, pulse la tecla ESC.

Al pulsar la tecla ESC, la etapa de potencia se desactiva.

Si el freno de parada no se comporta correctamente, compruebe el cableado.

Apertura manual del freno de parada

Para realizar el ajuste mecanico puede ser necesario girar o desplazar
manualmente la posicion del motor.

La liberacion manual del freno de parada solo es posible en los estados de
funcionamiento 3 Switch On Disabled, 4 Ready To Switch Ono 9 Fault.
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Al utilizar por vez primera el producto existe un riesgo elevado de movimientos
inesperados, por ejemplo, debido a un cableado incorrecto o a ajustes de
parametros inadecuados. La apertura del freno de parada puede desencadenar
un movimiento involuntario, por ejemplo, una caida de la carga en el caso de los
ejes verticales.

AADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

» Asegurese de que no haya personas ni obstaculos en la zona de
funcionamiento mientras utiliza la instalacion.

» Asegurese de que una caida de la carga u otros movimientos involuntarios
no puedan causar ningun dafo ni peligro.

* Realice las primera pruebas sin cargas acopladas.

* Asegurese de que haya un pulsador de PARADA DE EMERGENCIA en
funcionamiento accesible para todas las personas implicadas en la prueba.

» Cuente con movimientos en direcciones inesperadas o con vibraciones del
motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Con la version de firmware 2V01.12, el freno de parada puede abrirse
manualmente.

Cierre manual del freno de parada

Para probar el freno de parada puede ser necesario cerrarlo manualmente.
El cierre manual del freno de parada solo es posible con el motor parado.

Si estando el freno de parada cerrado manualmente se activa la etapa de
potencia, el freno de parada permanece bloqueado.

El cierre manual del freno de parada tiene preferencia frente a la apertura
automatica y manual del contacto de reposo.

Si se inicia un movimiento con un freno de parada cerrado manualmente, puede
producirse desgaste.

AVISO

DESGASTE DEL FRENO Y PERDIDA DE LA FUERZA DE FRENADO

» Asegurese de que, con el freno de parada cerrado, el motor no genere
ningun par a excepcion del par de parada del freno de parada.

» Utilice el cierre manual del freno de parada unicamente para probar este
freno.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Con la version de firmware 2V01.20, el freno de parada puede cerrarse
manualmente.

Abrir manualmente el freno de parada a través de una entrada de senal

Para poder abrir manualmente el freno de parada a través de una entrada de
sefial, la funcién de entrada de sefial "Release Holding Brake" debe estar
parametrizada, consulte Entradas y salidas de senales digitales, pagina 208.
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Cerrar o abrir manualmente el freno de parada a través del bus de campo

Con el parametro BRK_release,el freno de parada puede liberarse manualmente
a través del bus de campo.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccioén de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
BRK_release Funcionamiento manual del freno de parada. - UINT16 CANopen 3008:An
0 / Automatic: Procesamiento automatico 0 R/W Modbus 2068
1/ Manual Release: Apertura manual del freno de | 0 - Profibus 2068
parada
2 - CIP 108.1.10
2 / Manual Application: Cierre manual del freno
de parada ModbusTCP 2068
El freno de parada puede abrir o cerrarse EtherCAT 3008:An

manualmente.
PROFINET 2068

El freno de parada solo puede abrir o cerrarse
manualmente en los estados de funcionamiento
'Switch On Disabled', 'Ready To Switch On' o
'Fault'.

Si hubiera cerrado manualmente el freno de
parada y desea abrirlo manualmente, primero
debe ajustar este parametro a 'Automatic' y,
seguidamente, a 'Manual Release'.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Disponible con la version de firmware 2V01.12.

Comprobar la direccion de movimiento

Definicion de la direccion de movimiento

En el caso de los motores rotatorios, la direcciéon del movimiento se define de
conformidad con IEC 61800-7-204: La direccion positiva se da cuando el eje del
motor gira en el sentido de las agujas del reloj si se mira la superficie frontal del
eje del motor sin montar.

Es importante mantener la norma IEC 61800-7-204 en su aplicacién porque
muchos bloques de funciones relacionados con el movimiento, convenios de
programacion y dispositivos relacionados con la seguridad y convencionales
esperan que se cumpla esta premisa subyacente en sus metodologias légicas y
operativas.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO POR INTERCAMBIO DE LAS FASES DEL
MOTOR

No intercambie las fases del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si en su aplicacién es necesario una inversion de la direccion de movimiento, esta
puede parametrizarse.

La direccion de movimiento puede comprobarse iniciando un movimiento.
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Comprobar la direccion de movimiento

La alimentacién de tension esta conectada.

» Cambie al modo de funcionamiento Jog. (HMI: o P —» Jo L — JLSE)

Enla HMI se muestra J G -.

Movimiento en direccion positiva:

* Pulse el botén de navegacién y manténgalo pulsado.

El movimiento se produce en direccién positiva.
Movimiento en direccion negativa:

* Gire el botén de navegacion hasta que se muestre - J L enla HMI.

* Pulse el botén de navegaciéon y manténgalo pulsado.

El movimiento se produce en direccién negativa.

Cambiar la direccion de movimiento

La direccion de movimiento se puede invertir.

* |nversion de la direccion de movimiento esta desactivada:

En el caso de valores de destino positivos se produce un movimiento en

direccion positiva.

* Inversion de la direccion de movimiento esta activada:

En el caso de valore de destino positivos se produce un movimiento en

direccion negativa.

Mediante el parametro InvertDirOfMove se invierte la direccién de movimiento.

1/Inversion On/ o n: Lainversion de la
direccion de movimiento esta activada

El final de carrera hacia el que la aproximacion se
realiza con un movimiento en direccion positiva,
debe conectarse con la entrada para el final de
carrera positivo, y viceversa.

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
InvertDirOfMove Inversion de la direccion de movimiento. - UINT16 CANopen 3006:Ch
LonF—>ALCL- 0/ Inversion Off /| o F F: La inversion de la 0 R/W Modbus 1560
direccion de movimiento esta desactivada
inllo 0 per. Profibus 1560

CIP 106.1.12
ModbusTCP 1560
EtherCAT 3006:Ch,
PROFINET 1560

Ajustar los parametros para el encoder

Aspectos generales

Al arrancar, el equipo lee del encoder la posicién absoluta del motor. Es posible
visualizar la posicidn absoluta a través del parametro _p absENC.
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NOTA: Los valores de posiciones, velocidades, aceleracion y deceleracion se
indica en las siguientes unidades de usuario:

* USr_p para posiciones
* usr_v para velocidades
» usr_a para aceleracion y deceleracion

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_p_abseENC Posicion absoluta referente a la zona de usr_p UINT32 CANopen 301E:Fn
funcionamiento del encoder.
MNon - R/- Modbus 7710
Este valor corresponde a la posicion del médulo
PANMu del rango del encoder absoluto. - - Profibus 7710
Este valor se invalida si se cambia la relacion de - - CIP 130.1.15
multiplicacion entre el encoder de la maquinay el
encoder del motor. En este caso es necesario ModbusTCP 7710
reiniciar.
EtherCAT 301E:Fy
PROFINET 7710

Zona de funcionamiento del encoder

La zona de funcionamiento del encoder Singleturn abarca 131072 incrementos
por revolucion.

La zona de funcionamiento del encoder Multiturn abarca 4096 revoluciones con
131072 incrementos por revolucion.

Recorrido inferior de la posicion absoluta

Si un motor se mueve desde la posicion absoluta 0 en direccidon negativa, el
encoder experimenta un recorrido inferior de su posicién absoluta. Por contra, la
posicion real sigue contando en sentido matemético positivo y suministra un valor
de posicion negativo. Después de una desconexion y conexion, la posicion real
interna ya no corresponderia al valor de posicién negativo, sino que a la posicién
absoluta del encoder.

Existen las siguientes opciones para adaptar la posicion absoluta del encoder:
» Ajuste de la posicion absoluta
» Desplazamiento de la zona de funcionamiento

Ajuste de la posicion absoluta

En caso de parada del motor, puede definirse la nueva posicion absoluta del
motor en la posicion mecanica actual del motor mediante el parametro ENC1_
adjustment.

El ajuste de la posicién absoluta provoca también un desplazamiento de la
posicion del pulso indice.

La posicién absoluta de un encoder en el encoder 2 (médulo) puede ajustarse a
través del parametro ENC2_adjustment.

Procedimiento:
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Establezca la posicion absoluta en el limite mecanico negativo a un valor de
posicion mayor que 0. De esta forma, los movimientos permanecen en el rango
continuo del encoder.
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en la interfaz fisica ENC2.

Este parametro solo puede modificarse cuando se
ajusta ENC_abs_source a 'Encoder 2'.

Encoder Singleturn:
0...x1

Encoder Multiturn:
0... (y*x)-1

Encoder Singleturn (desplazado con parametro
ShiftEncWorkRang):

“(x12) ... (xI2)-1

Encoder Multiturn (desplazado con parametro
ShiftEncWorkRang):

-(y/2)"% ... ((y/2)*%)-1

Definicién de "x": Posicion maxima para una
revolucion de encoder en las unidades de usuario.
Con la escala predefinida, este valor es de 16384.

Definicién de "y": Revoluciones del Encoder
Multiturn.

En caso de que el procesamiento deba realizarse
con inversion de direccion, ésta debera ajustarse
antes de establecer la posicion del encoder.

Después del acceso de escritura debe esperarse
como minimo 1 segundo hasta que el variador
pueda desconectarse.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ENC1_adjustment Ajuste de la posicion absoluta del encoder 1. usr_p INT32 CANopen 3005:16n
El rango de valores depende del tipo de encoder. - R/W Modbus 1324
Encoder Singleturn: - - Profibus 1324
0..x1 - - CIP 105.1.22
Encoder Multiturn: ModbusTCP 1324
0 ... (4096*x)-1 EtherCAT 3005:16n
Encoder Singleturn (desplazado con parametro PROFINET 1324
ShiftEncWorkRang):
-(x/2) ... (x/12)-1
Encoder Multiturn (desplazado con parametro
ShiftEncWorkRang):
-(2048%x) ... (2048*x)-1
Definicién de "x": Posicion maxima para una
revolucion de encoder en las unidades de usuario.
Con la escala predefinida, este valor es de 16384.
En caso de que el procesamiento deba realizarse
con inversion de direccion, ésta debera ajustarse
antes de establecer la posicion del encoder.
Después del acceso de escritura debe esperarse
como minimo 1 segundo hasta que el variador
pueda desconectarse.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.
ENC2_adjustment Ajuste de la posicion absoluta del encoder 2. usr_p INT32 CANopen 3005:24n
El rango de valores depende del tipo de encoder - R/W Modbus 1352

Profibus 1352

CIP 105.1.36
ModbusTCP 1352
EtherCAT 3005:24y,
PROFINET 1352
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Nombre de
parametro

Descripcion

Ment HMI
Nombre HMI

Unidad Tipo de Direccién de
dato parametro via bus
Valor minimo de campo
R/W
Ajuste de fabrica
Persisten-
Valor maximo te
Experto

Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

Disponible con la version de firmware 2V01.01.

Desplazamiento de la zona de funcionamiento

Mediante el parametro ShiftEncWorkRang se puede mover la zona de

funcionamiento.

La zona de funcionamiento sin desplazamiento abarca:

Encoder Singleturn

0a 131071 incrementos

Encoder Multiturn

0 a 4095 revoluciones
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mechanical position

La zona de funcionamiento con desplazamiento abarca:

Encoder Singleturn

-65536 a 65535 incrementos

Encoder Multiturn

—2048 a 2047 revoluciones
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ShiftEncWorkRang Desplazar el area de trabajo del encoder. - UINT16 CANopen 3005:21p
0 / Off: Desplazamiento activado 0 R/W Modbus 1346
1/ On: Desplazamiento desactivado 0 per. Profibus 1346
Después de activar la funcion de desplazamiento, | 1 - CIP 105.1.33
el rango de posicién del encoder se desplaza el
equivalente a la mitad del rango. ModbusTCP 1346
Ejemplo para el rango de posicién de un encoder EtherCAT 3005:214
Multiturn con 4096 revoluciones:
PROFINET 1346
Valor 0: Los valores de posicion se encuentran
entre 0 y 4096 revoluciones.
Valor 1: Los valores de posicion se encuentran
entre -2048 y 2048 revoluciones.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

Ajuste de parametros para resistencia de frenado

Descripcion

Una resistencia de frenado insuficientemente dimensionada puede provocar una
sobretension en el bus DC, lo que deshabilitaria la etapa de potencia. El motor ya
no decelera de forma activa.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Mediante un funcionamiento de prueba con carga maxima, asegurese de
que la resistencia de frenado esta dimensionada de forma suficiente.

» Asegurese de que los parametros para la resistencia de frenado estan
ajustados correctamente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Durante el funcionamiento, la resistencia de frenado puede calentarse a
temperaturas superiores a 250 °C (482 °F).

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES

+ Asegurese de que no es posible contacto alguno con la resistencia de
frenado caliente.

* No coloque ninguna pieza inflamable o sensible al calor en las cercanias de
la resistencia de frenado.

* Realice un funcionamiento de prueba con carga maxima para asegurarse de
que la disipacion de calor es suficiente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si utiliza una resistencia de frenado externa, lleve a cabo los siguientes pasos:
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» Ajuste el parametro RESint_ext a "External Braking Resistor".
* Ajuste los parametros RESext P, RESext Ry RESext_ton.

El valor maximo de RESext_P'y el valor minimo de RESext_R dependen de la
etapa de potencia, consulte Datos de resistencia de frenado externa, pagina 50.

Encontrara mas informacion en la seccion Dimensionamiento de la resistencia de

frenado, pagina 73.

Si la potencia realimentada fuera superior a la potencia que puede absorber la
resistencia de frenado, se emite un mensaje de error y la etapa de potencia se

siguiente activacion de la etapa de potencia.

desactiva.
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
RESint_ext Seleccién del tipo de resistencia de frenado. - UINT16 CANopen 3005:9;
LConF—>ALCL- 0/ Internal Braking Resistor/ 1 n E: 0 R/W Modbus 1298
Resistencia de frenado interna
E br 0 per. Profibus 1298
1/ External Braking Resistor/ E h E:
resistencia de frenado externa 2 - CIP 105.1.9
2/Reserved/ - 5V d: Reservado ModbusTCP 1298
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de EtherCAT 3005:9p
potencia esta desactivada.
PROFINET 1298
Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia.
RESext_P Potencia nominal de la resistencia de frenado w UINT16 CANopen 3005:12x
externa.
CLonF—-ALCL - 1 R/W Modbus 1316
El valor maximo depende de la etapa de potencia.
Pobr 10 per. Profibus 1316
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. - - CIP 105.1.18
Los ajustes modificados se aplican durante la ModbusTCP 1316
siguiente activacion de la etapa de potencia.
EtherCAT 3005:12;
PROFINET 1316
RESext_ R Valor de la resistencia de frenado externa. Q UINT16 CANopen 3005:13h
LonF—->ALCL - El valor minimo depende de la etapa de potencia. | - R/W Modbus 1318
rbr En pasos de 0,01 Q. 100,00 per. Profibus 1318
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de 327,67 - CIP 105.1.19
potencia esta desactivada.
ModbusTCP 1318
Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia. EtherCAT 3005:13y
PROFINET 1318
RESext_ton Tiempo de conexidon maximo permitido de la ms UINT16 CANopen 3005:11y
resistencia de frenado externa.
ConF—>ALCLG- 1 R/W Modbus 1314
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
Ebr potencia esta desactivada. 1 per. Profibus 1314
Los ajustes modificados se aplican durante la 30000 - CIP 105.1.17

ModbusTCP 1314
EtherCAT 3005:114
PROFINET 1314
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Autotuning

Aspectos generales

Durante el autotuning, el motor se mueve para ajustar el bucle de control. En caso
de parametros erroneos se pueden producir movimientos indeseados o pueden
quedar sin efecto las funciones de monitorizacion.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

* Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona
de funcionamiento.

» Asegurese de que los valores para los parametros AT _diry AT _dis_usr (AT _
dis) no superen el area de desplazamiento disponible.

* Asegurese de que en la logica de aplicacion haya disponibles areas de
desplazamiento parametrizadas para el movimiento mecanico.

« Al efectuar los célculos, tenga en cuenta que para el area de
desplazamiento disponible debe haber también espacio para el recorrido de
la rampa de deceleracién en caso de una parada de emergencia.

» Asegurese de que los parametros para la Quick Stop estan correctamente
definidos.

+ Asegurese de que los finales de carrera funcionan correctamente.

* Asegurese de que haya un pulsador de parada de emergencia operativo
accesible para todas las personas que realizan trabajos de cualquier tipo en
este equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

El autotuning determina el par de friccion como un par de carga de efecto
constante y lo tiene en cuenta en el calculo del momento de inercia del sistema
completo.

Se consideran factores externos como, por ejemplo, una carga en el motor. A
través del autotuning se optimizan los ajustes de los parametros de lazo de
control, consulte Optimizacion del controlador con respuesta a un escalon, pagina
168.

El autotuning admite también ejes verticales.

Métodos

El ajuste del control del accionamiento puede realizarse de tres formas diferentes:

» Easy Tuning: automatico, es decir, autotuning sin intervencion del usuario.
Para la mayor parte de las aplicaciones, la compensacién automatica del
controlador proporciona un buen resultado sumamente dinamico.

» Comfort Tuning: semiautomatico, es decir, autotuning con intervencion del
usuario. El usuario puede preindicar los parametros para el sentido o los
parametros para la amortiguacion.

* Tuning manual: el usuario puede ajustar y adaptar los parametros del lazo de
control manualmente. Tuning manual esta disponible en el modo de experto
del software de puesta en marcha.

Funcion

Durante el autotuning, el motor se activa y ejecuta pequefios movimientos. Al
hacerlo, es normal que se produzcan ruidos y oscilaciones mecanicas en la
instalacion.
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Si desea ejecutar un Easy-Tuning, no es preciso ajustar mas parametros. Si
desea realizar un Comfort-Tuning, ajuste los parametros AT _dir, AT _dis_usry
AT _mechanics conforme a los requisitos de su aplicacion.

A través del parametro AT _Start se inicia el Easy-Tuning o el Comfort-Tuning.

Inicie el autotuning con el software de puesta en marcha.

De forma alternativa también se puede iniciar el autotuning a través de la
HMI.

HMI: o P > Eun— EuSE

Guarde los nuevos ajustes en la memoria no volatil con el software de puesta
en marcha.

Si ha iniciado el autotuning a través de la HMI, pulse el botén de navegacion
para guardar los nuevos valores en la memoria no volatil.

El producto dispone de 2 juegos de parametros de lazo de control
parametrizables por separado. Los valores determinados en un autotuning
para los parametros del lazo de control se memorizan en el juego de
parametros de lazo de control 1.

Si el autotuning se interrumpe con un mensaje de error, se aceptaran los valores
predeterminados. Modifique la posicidon mecanica y reinicie el autotuning. Si
desea comprobar la plausibilidad de los valores calculados, puede visualizarlos,
consulte Ajustes ampliados para el autotuning, pagina 165.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Mena HMI RW
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto

AT_dir Direccion de movimiento para el autotuning. - UINT16 CANopen 302F:4,

oP > Eun - 1/ Positive Negative Home / P n h: Primero 1 R/W Modbus 12040
direccion positiva, después direcciéon negativa con

S5t .0 retorno a la posicion inicial 1 - Profibus 12040
2 | Negative Positive Home / n P h: Primero 6 - CIP 147.1.4
direccion negativa, después direccién positiva con
retorno a la posicion inicial ModbusTCP 12040
3/ Positive Home / P - h: Solo direccion positiva EtherCAT 302F:4r,
con retorno a la posicion inicial
PROFINET 12040
4/ Positive / P - -: Solo direccion positiva sin
retorno a la posicion inicial
5/ Negative Home / n - h: Solo direccién
negativa con retorno a la posicion inicial
6 / Negative / n - -: Solo direccion negativa sin
retorno a la posicion inicial
Los ajustes modificados se aplican durante el
siguiente movimiento del motor.

AT_dis_usr Rango de movimiento del autotuning. usr_p INT32 CANopen 302F:12;
Area de desplazamiento en la que se realiza el 1 R/W Modbus 12068
proceso automatico de optimizacion de los )
parametros del lazo de control. Se introduce el 32768 - Profibus 12068
rango relativo a la posicion real. 2147483647 i CIP 147.1.18
En caso de "Movimiento solo en una direccion”

(parametro AT _dir), se empleara el area de ModbusTCP 12068
desplazamiento indicada para cada paso de .
optimizacion. El movimiento corresponde EtherCAT 302F:12y
normalmente a un valor 20 veces mayor, aunque

no esta limitado. PROFINET 12068
El valor minimo, el ajuste de fabrica y el valor

maximo dependen del factor de escalada.

Los ajustes modificados se aplican durante el

siguiente movimiento del motor.

Disponible con la version de firmware 2V01.03.

AT_mechanical Tipo de acoplamiento del sistema. - UINT16 CANopen 302F:En
1/ Direct Coupling: Acoplamiento directo 1 R/W Modbus 12060
2 | Belt Axis: Eje de la correa 2 - Profibus 12060
3/ Spindle Axis: Eje del husillo 3 - CIP 147.1.14
Los ajustes modificados se aplican durante el ModbusTCP 12060
siguiente movimiento del motor.

EtherCAT 302F:Ex
PROFINET 12060

AT_start Inicio del autotuning. - UINT16 CANopen 302F:1n
Valor 0: Finalizar 0 R/W Modbus 12034
Valor 1: Activar EasyTuning - - Profibus 12034
Valor 2: Activar ComfortTuning 2 - CIP 147.11
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. ModbusTCP 12034

EtherCAT 302F:1y
PROFINET 12034
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Ajustes ampliados para el autotuning

Descripcién
Por medio de los siguientes parametros, se puede supervisar o influir en el
autotuning.
Con los parametros AT_state y AT_progress puede supervisar el avance
porcentual y el estado del autotuning.
Nombre de Descripcién Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI RIW
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_AT_state Estado del autotuning. - UINT16 CANopen 302F:2,
Asignacion de bits: - R/- Modbus 12036
Bits 0 a 10: Ultimo paso de procesamiento - - Profibus 12036
Bit 13: auto_tune_process - - CIP 147.1.2
Bit 14: auto_tune_end ModbusTCP 12036
Bit 15: auto_tune_err EtherCAT 302F:2;
PROFINET 12036
_AT_progress Avance del autotuning. % UINT16 CANopen 302F:By
0 R/- Modbus 12054
0 - Profibus 12054
100 - CIP 147.1.11

ModbusTCP 12054
EtherCAT 302F:Bh
PROFINET 12054

Si deseara comprobar en el funcionamiento de prueba como afecta un ajuste mas
duro 0 mas blando de los parametros del lazo de control a su sistema, puede
modificar los ajustes encontrados durante el autotuning escribiendo el parametro

CTRL _GlobGain. A través del parametro _ AT J puede leer el momento de inercia
del sistema completo calculado durante el autotuning.
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Nombre de
parametro

Menu HMI
Nombre HMI

Descripcion

Unidad
Valor minimo
Ajuste de fabrica

Valor maximo

Tipo de
dato

RIW

Persisten-
te

Experto

Direccion de
parametro via bus
de campo

CTRL_GlobGain
oP > Eun -

LA in

Factor de ganancia global (actua sobre juego de
parametros de lazo de control 1).

El factor de ganancia global actua sobre los
siguientes parametros del juego de parametros de
lazo de control 1:

-CTRL_KPn
-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

El factor de ganancia global se pone al 100 %

- cuando los parametros del lazo de control se
ajustan a sus valores estandar

- al final del autotuning

- cuando el juego de parametros de lazo de
control 2 se copia con el parametro CTRL_
ParSetCopy en el juego de parametros de lazo de
control 1

Si se transfiere una configuraciéon completa a
través del bus de campo, el valor para CTRL_
GlobGain debera transferirse antes que los
valores para los parametros del lazo de control
CTRL_KPn, CTRL_TNn, CTRL_KPpy CTRL_
TAUnref. Si se modificara el valor de CTRL_
GlobGain durante la transferencia de una
configuracion, los parametros CTRL_KPn, CTRL_
TNn, CTRL_KPp y CTRL_TAUnref también deben
formar parte de la configuracion.

En pasos de 0,1 %.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

%

5,0
100,0
1000,0

UINT16
R/W

per.

CANopen 3011:15p
Modbus 4394
Profibus 4394

CIP 117.1.21
ModbusTCP 4394
EtherCAT 3011:15y
PROFINET 4394

_AT_M_friction

Par de friccion del sistema.
Se calcula durante el autotuning.

En pasos de 0,01 Arms.

ATI’T'IS

UINT16
R/-

CANopen 302F:7n
Modbus 12046
Profibus 12046
CIP 147.1.7
ModbusTCP 12046
EtherCAT 302F:7;
PROFINET 12046
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_AT_M_load Par de carga constante. Arms INT16 CANopen 302F:8h
Se calcula durante el autotuning. - R/- Modbus 12048
En pasos de 0,01 Arms. - - Profibus 12048
- - CIP147.1.8

ModbusTCP 12048
EtherCAT 302F:8h
PROFINET 12048

_AT_J Momento de inercia del sistema. kg cm? UINT16 CANopen 302F:Cy,
Se calcula automaticamente durante el 0,1 R/- Modbus 12056
autotuning.

0,1 per. Profibus 12056

En pasos de 0,1 kg cmz2.
6553,5 - CIP 147.1.12

ModbusTCP 12056
EtherCAT 302F:Ch
PROFINET 12056

Modificando el parametro AT_wait puede ajuste un tiempo de espera entre los
pasos individuales durante el proceso de autotuning. El ajuste de un tiempo de
espera tiene sentido unicamente en el caso de un acoplamiento semirrigido, en
especial si el siguiente paso del autotuning automatico (modificacion de la
dureza) se realiza ya durante la estabilizacion del sistema.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
AT _wait Tiempo de espera entre pasos de autotuning. ms UINT16 CANopen 302F:9y
Los ajustes modificados se aplican durante el 300 R/W Modbus 12050
siguiente movimiento del motor.
500 - Profibus 12050
10000 - CIP147.1.9

ModbusTCP 12050
EtherCAT 302F:9

PROFINET 12050
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Optimizacion del controlador con respuesta a un escalén

Estructura del controlador

Descripcion general

La estructura del controlador del control corresponde a el control de cascada
clasica de un bucle de control con controlador de corriente, control de velocidad
(controlador de velocidad) y controlador de posicion. Adicionalmente, el valor de
referencia del controlador de velocidad se puede alisar por medio de un filtro
conectado en serie.

Los controladores se ajustan consecutivamente del interior hacia el exterior en el
siguiente orden: control de corriente, control de velocidad, control de posicion.

@ @ ®

_Ig act rms, Id act rms @]

v act, n act

_p_act, _p_ actlint @ G

1 Controlador de posicion
2 Controlador de velocidad
3 Controlador de corriente
4 Evaluacion de encoder

Encontrara una representacion detallada de la estructura del controlador en la
seccion Resumen de la estructura del controlador, pagina 235.

Controlador de corriente

El controlador de corriente determina el par de accionamiento que se entrega al
motor. Con los datos del motor memorizados, el controlador de corriente se ajusta
automaticamente de forma éptima.

Controlador de velocidad

El controlador de velocidad regula la velocidad del motor variando la corriente del
motor segun la situacién de carga. El controlador de velocidad determina de
forma decisiva la rapidez de reaccién del variador. La dinamica del controlador de
velocidad depende:

+ del momento de inercia del accionamiento y de la distancia del controlador
* Potencia del motor
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* Rigidez y elasticidad de los elementos en el flujo de fuerza
+ del juego de los elementos mecanicos del accionamiento
+ delafriccion

Position Controller

El controlador de posicion reduce al minimo la diferencia entre el valor de
referencia de posicion y la posicion real (desviacion de posicion). En parada del
motor, la desviacion de posicion es practicamente cero si el controlador de
posicion esta correctamente ajustado.

La condicién para un buen ajuste del controlador de posicién es un bucle de
control de velocidad optimizado.

Parametros del lazo de control

Este equipo ofrece la posibilidad de trabajar con dos juegos de parametros de
lazo de control. Es posible cambiar de un juego de parametros de lazo de control
a otro durante el servicio. El juego de parametros de lazo de control activo se
selecciona con el parametro CTRL_SelParSet.

Los parametros correspondientes son CTRL1_xx para el primer juego de
parametros de lazo de control y CTRL2_ xx para el segundo juego de parametros
de lazo de control. En lo sucesivo se utilizara CTRL1 _xx (CTRL2_xx) cuando el
ajuste de los dos juegos de parametros de lazo de control sea idéntico desde un
aspecto funcional.
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- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL_SelParSet Seleccion del juego de parametros de controlador. | - UINT16 CANopen 3011:19x
Consulte el parametro CTRL_PwrUpParSet para 0 R/W Modbus 4402
la codificacion
1 - Profibus 4402
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
2 - CIP 117.1.25
ModbusTCP 4402
EtherCAT 3011:19
PROFINET 4402
_CTRL_ActParSet Juego de parametros de lazo de control activo. - UINT16 CANopen 3011:17x
Valor 1: Juego de parametros de lazo de control 1 | - R/- Modbus 4398
activo
- - Profibus 4398
Valor 2: Juego de parametros de lazo de control 2
activo - - CIP 117.1.23
Un juego de parametros de lazo de control se ModbusTCP 4398
activa después de transcurrir el tiempo ajustado
para la conmutacién de parametros (CTRL_ EtherCAT 3011:17x
ParChgTime).
PROFINET 4398
CTRL_ParChgTime Margen de tiempo para la conmutacion del juego ms UINT16 CANopen 3011:14n
de parametros de lazo de control.
0 R/W Modbus 4392
Al producirse la conmutacion del juego de
parametros de lazo de control, los valores de los 0 per. Profibus 4392
siguientes parametros se modifican linealmente:
2000 - CIP 117.1.20
- CTRL_KPn
ModbusTCP 4392
-CTRL_TNn
EtherCAT 3011:14n
- CTRL_KPp

PROFINET 4392

Optimizacion

Aspectos generales

La funcién de optimizacidn de accionamiento sirve para la adaptacién del equipo
a las condiciones de uso. Estan disponibles las siguientes opciones:

» Seleccionar bucles de control. Los bucles de control superiores se
desconectan automaticamente.

» Definir sefales de valor de referencia: forma de la sefal, altura, frecuencia 'y

punto de arranque

» Comprobar el comportamiento del control con el generador de sefales.

» Con el software de puesta en marcha, grabar el comportamiento del control

en la pantalla y valorarlo.
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Ajustar senal piloto

Inicie la optimizacidon del controlador con el software de puesta en marcha.

Ajuste los siguientes valores para la sefial piloto:
» Tipo de sefial: paso "positivo"
*  Amplitud: 100 rpm
» Tiempo de ciclo: 100 ms
* Numero de repeticiones: 1
* Inicie la grabacion.

Solo con las formas de sefal "Escalon” y "Rectangulo” puede reconocerse el
comportamiento dinamico completo de un bucle de control. Los desarrollos de
senal representados en el manual tienen la forma de senal "Escalén”.

Registrar valores para la optimizacion

Para los pasos de optimizacién individuales que se describen en las paginas
siguientes, tienen que introducirse parametros de controlador y deben
comprobarse activando una funcion de escalon.

Se activa una funcion de escaldn en cuanto usted inicie una grabacién en el
software de puesta en marcha.

Parametros del lazo de control

Este equipo ofrece la posibilidad de trabajar con dos juegos de parametros de
lazo de control. Es posible cambiar de un juego de parametros de lazo de control
a otro durante el servicio. El juego de parametros de lazo de control activo se
selecciona con el parametro CTRL_SelParSet.

Los parametros correspondientes son CTRL1_xx para el primer juego de
parametros de lazo de control y CTRL2_ xx para el segundo juego de parametros
de lazo de control. En lo sucesivo se utilizara CTRL1_xx (CTRL2_xx) cuando el
ajuste de los dos juegos de parametros de lazo de control sea idéntico desde un
aspecto funcional.

Encontrard detalles en la seccion Conmutar el juego de parametros de lazo de
control, pagina 235.

Optimizar el controlador de velocidad

Aspectos generales

El ajuste de sistemas de control mecanicos complejos exige experiencia en el
trabajo con procesos de ajuste técnicos de control. Forma parte de ello la
determinacion aritmética de parametros del lazo de control y la aplicacion de
procedimientos de identificacion.

Los sistemas mecanicos menos complejos se pueden optimizar con éxito en su
mayoria con el procedimiento de ajuste experimental segun el método de caso
limite aperiddico. Aqui se ajustan los siguiente parametros:
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_KPn Factor P del controlador de velocidad. A/RPM UINT16 CANopen 3012:1p
LonF—o>drl- El valor por defecto se calcula en base a 0,0001 R/W Modbus 4610
parametros de motor
Pn - per. Profibus 4610
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 2,5400 - CIP 118.1.1
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4610
En aumentos de 0,0001 A/RPM. EtherCAT 3012:1n
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4610
CTRL2_KPn Factor P del controlador de velocidad. A/RPM UINT16 CANopen 3013:1h
LonF—>drl - El valor por defecto se calcula en base a 0,0001 R/W Modbus 4866
parametros de motor
Pnc - per. Profibus 4866
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 2,5400 - CIP 119.1.1
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el pardametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4866
En aumentos de 0,0001 A/RPM. EtherCAT 3013:1h
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4866
CTRL1_TNn Tiempo de accion integral del controlador de ms UINT16 CANopen 3012:2y
velocidad.
LConF—>drl- 0,00 R/W Modbus 4612
Se calcula el valor por defecto
Einl - per. Profibus 4612
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacién de 327,67 - CIP 118.1.2
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4612
En pasos de 0,01 ms. EtherCAT 3012:2;
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4612
CTRL2_TNn Tiempo de accion integral del controlador de ms UINT16 CANopen 3013:2y
velocidad.
LonF—>drl - 0,00 R/W Modbus 4868
Se calcula el valor por defecto
Einc - per. Profibus 4868
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 327,67 - CIP119.1.2
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4868

En pasos de 0,01 ms.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

EtherCAT 3013:2h
PROFINET 4868

Filtro de consigna de referencia del controlador de velocidad

Compruebe y optimice en un segundo paso los valores determinados, consulte
Comprobar y optimizar el factor P, pagina 176.

Con el filiro de consigna de referencia del controlador de velocidad puede
mejorarse la respuesta en régimen transitorio con control de velocidad
optimizada. Para los ajustes iniciales del controlador de velocidad, el filtro de
consigna de referencia debe estar desactivado.

Desactive el filtro de valor de referencia del controlador de velocidad. Ajuste el
parametro CTRL1_TAUnref ( CTRL2_TAUnref) al valor limite inferior "0".

172

0198441113770.14



Puesta en marcha

Servoaccionamiento

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_TAUnref Constante de tiempo del filtro del valor de ms UINT16 CANopen 3012:4y,
referencia de velocidad.
ConF—>drl - 0,00 R/W Modbus 4616
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
EAu | de lazo de control, se produce la adaptacion de 9,00 per. Profibus 4616
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. 327,67 - CiP118.14
En pasos de 0,01 ms. ModbusTCP 4616
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. EtherCAT 3012:4,
PROFINET 4616
CTRL2_TAUnref Constante de tiempo del filtro del valor de ms UINT16 CANopen 3013:4y,
referencia de velocidad.
ConF-odrl - 0,00 R/W Modbus 4872
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
EAu? de lazo de control, se produce la adaptacion de 9,00 per. Profibus 4872
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. 327,67 - CiP119.14
En pasos de 0,01 ms. ModbusTCP 4872
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. EtherCAT 3013:4n
PROFINET 4872

Determinar el tipo de mecanica de la instalacion

Agrupe la mecénica de su instalacion para la valoracion y optimizacién de la
respuesta en régimen transitorio en uno de los dos sistemas siguientes.

+ Sistema con mecanica rigida

» Sistema con mecanica semirrigida.

Sistemas mecénicos con mecdnica rigida y semirrigida

Mecanica rigida

baja elasticidad

// O '§O

poco juego

Mecanica semirigida

mayor elasticidad

mucho
juego

p. ej. Accionamiento directo
Acoplamiento rigido

p. ej. Accionamiento por correa
Eje de accionamiento débil
Acoplamiento elastico

Determinar los valores del controlador con mecanica rigida

En caso de mecanica rigida, es posible ajustar el comportamiento del controlador

segun la tabla si:
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* se conoce el momento de inercia de la carga y del motor y
* el momento de inercia de la carga y del motor es constante.
El factor P CTRL_KPn 'y el tiempo de accion integral CTRL_TNn dependen de:
* JL: momento de inercia de la carga
* Jm: momento de inercia del motor
* Determine los valores segun la siguiente tabla:

Ji=Jm Ji=5%Jm Ji=10*Jm
Ju KPn TNn KPn TNn KPn TNn
1 kgem?2 0,0125 8 0,008 12 0,007 16
2 kgcm? 0,0250 8 0,015 12 0,014 16
5 kgcm? 0,0625 8 0,038 12 0,034 16
10 kgem? 0,125 8 0,075 12 0,069 16
20 kgem?2 0,250 8 0,150 12 0,138 16

Determinar los valores con mecanica semirrigida

Para la optimizacion se determina el factor P del controlador de velocidad en el
que el control regula la velocidad _v_act lo mas rapidamente posible sin
sobrepasamiento.

Ajuste el tiempo de accion integral CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) a infinito
(= 327,67 ms).

Si un par de carga actua sobre el motor parado, el tiempo de accion integral
debera ajustarse solo a una magnitud tal que no se produzca ninguna
modificacion indeseada de la posicién del motor.

Si el motor se carga en parada, el tiempo de accioén integral puede conducir "de
forma infinita" a desviaciones de posicién (por ejemplo, en ejes verticales).
Reduzca el tiempo de accion integral si no pudieran aceptarse las desviaciones
de posicion para la aplicacion en cuestion. La reduccion del tiempo de accion
integral puede repercutir negativamente en el resultado de la optimizacion.

La funcién de escalén mueve el motor hasta que haya transcurrido el tiempo
establecido.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

* Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona
de funcionamiento.

+ Asegurese de que los valores de velocidad y tiempo no superen el area de
desplazamiento permitida.

» Asegurese de que haya un pulsador de PARADA DE EMERGENCIA en
funcionamiento accesible para todas las personas que realizan los trabajos.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

* Active una funciéon de escalon.

* Una vez realizada la primera prueba, compruebe la amplitud maxima para el
valor de referencia de corriente _Iq_ref.

Ajuste la amplitud de la consigna de referencia solo a una magnitud que permita
al valor de referencia de corriente _Iq_ref permanecer por debajo del valor
maximo CTRL_I_max. Por otra parte, el valor no debe ser excesivamente bajo ya
que, de lo contrario, efectos de friccion de la mecanica determinarian el
comportamiento del bucle de control.
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Active de nuevo una funcion de escaldn si debiera modificar _v_ref, y
compruebe la amplitud de _Iq_ref.

Aumente o reduzca el factor P en pasos pequefios hasta que _v_act se
regule lo mas rapidamente posible. La siguiente figura muestra a la izquierda
la respuesta en régimen transitorio deseada. Los sobrepasamientos, tal y

como se muestran en la parte derecha, se reducen disminuyendo CTRLT_
KPn (CTRL2_KPn).

Las diferencias entre _v_refy _v_act resultan del ajuste de CTRL1_TNn (CTRL2_
TNn) a "infinito".

Determinar "TNn" en el caso limite aperioédico

\ \
v_ref PN v_ref
100% — 100% [ S — _i .
e /
4' ’
> s /
3 63% > _v_act 3 / v_act
= ’ = /
a II _Q- /
g 7 5 7 Mejorar con
K \ /] KPn¢
III Il’
0% 0% i
TNn t—> t—>
<« >

Para sistemas de accionamiento en los que antes de alcanzar el caso limite
aperiodico se producen oscilaciones, debera reducirse el factor P "KPn" hasta

que ya no se reconozcan oscilaciones. Con frecuencia, este caso se produce en
ejes lineales con accionamiento por correa dentada.

Determinacion grafica del valor 63%

Determine graficamente el punto en el que la velocidad real _v_act alcance el
63% del valor final. El tiempo de accion integral CTRL1_TNn (CTRL2_TNn)

resulta en este caso como valor en el eje temporal. El software de puesta en
marcha le apoyara en la evaluacion.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_TNn Tiempo de accion integral del controlador de ms UINT16 CANopen 3012:2y
velocidad.
LonF—>drl - 0,00 R/W Modbus 4612
Se calcula el valor por defecto
Ein | - per. Profibus 4612
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 327,67 - CIP 118.1.2
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4612
En pasos de 0,01 ms. EtherCAT 3012:2;
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4612
CTRL2_TNn Tiempo de accion integral del controlador de ms UINT16 CANopen 3013:2y
velocidad.
LonF—>drl- 0,00 R/W Modbus 4868
Se calcula el valor por defecto
Einc - per. Profibus 4868
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 327,67 - CIP 119.1.2
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4868
En pasos de 0,01 ms. EtherCAT 3013:2;
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4868

Comprobar y optimizar el factor P

Aspectos generales

Respuestas de escaldon con buen comportamiento de control

':"\‘_v_act _v_act
N N
re AN - _v_re ~
100% =" - 100% =¥ , -
5
! 1
e 1' o ll
2 ! 2 /
a ! = /
= : g ]
i Mecanica i Mecanica
1 s . s
menos rigi
0% ! rlgld? | 0% (Ia os rigida |
t—> t—>

El controlador esta bien ajustado cuando la respuesta de escalén corresponde
aproximadamente al desarrollo de sefial representado. Es caracteristico de un

buen comportamiento de control:

* respuesta rapida

» sobrepasamiento del 20%, hasta un maximo del 40%.
Si el comportamiento del control no correspondiera al desarrollo representado,
modifique CTRL_KPn en magnitudes de paso de aproximadamente el 10% y
active de nuevo una funcion de escalon:
Si el control es demasiado lento: utilice un valor CTRL1_KPn (CTRL2_KPn)

superior.
Si el control tiende a oscilar: utilice un valor CTRL1_KPn (CTRL2_KPn)

inferior.
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Reconocera una oscilacion porque el motor acelera y decelera continuamente.

Optimizar ajustes insuficientes del controlador de velocidad

\ \ { \ \
Regulacion ,:" , _v_act Regulacion
demasiado lenta Y con oscilaciones
_v_ref _v_ref 1 |y PN
100% —=== 100% | AN e
T ! N
!
° ° H
2 ,~ _v_act 2 !
£ / £ ’
< K Mejorar con < ‘: Mejorar con
/ KPn 4 ' KPn ¢
1 ]
0% d | 0% ' l i
t—» t—>
ion

Optimizar el controlador de posic

Aspectos generales

El requisito previo para la optimizacion del controlador de posicion es una
optimizacion del controlador de velocidad.

Al ajustar el control de posicion, debe optimizarse el factor P del controlador de

posicion CTRL1_KPp (CTRLZ_

KPp):

« CTRL1_KPp (CTRL2 KPp) demasiado alto: sobrepasamiento, inestabilidad
« CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) demasiado bajo: desviacion de posicion elevada

Nombre de Descripcién Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_KPp Factor P controlador de posicion. 1/s UINT16 CANopen 3012:3;
LonF->drl - Se calcula el valor por defecto 2,0 R/W Modbus 4614
PP I Al conmutar entre los dos juegos de parametros - per. Profibus 4614
de lazo de control, se produce la adaptacion de
los valores de forma lineal a través del tiempo 900,0 - CIP 118.1.3
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime.
ModbusTCP 4614
En pasos de 0,1 1/s.
EtherCAT 3012:3h
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
PROFINET 4614
CTRL2_KPp Factor P controlador de posicion. 1/s UINT16 CANopen 3013:3j
LConF—>drl- Se calcula el valor por defecto 2,0 R/W Modbus 4870
PPZ Al conmutar entre los dos juegos de parametros - per. Profibus 4870
de lazo de control, se produce la adaptacién de
los valores de forma lineal a través del tiempo 900,0 - CIP 119.1.3
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime.
ModbusTCP 4870
En pasos de 0,1 1/s.
EtherCAT 3013:3h
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
PROFINET 4870
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La funcién de escalén mueve el motor hasta que haya transcurrido el tiempo
establecido.

AADVERTENCIA
MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

* Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona
de funcionamiento.

+ Asegurese de que los valores de velocidad y tiempo no superen el area de
desplazamiento permitida.

+ Asegurese de que haya un pulsador de PARADA DE EMERGENCIA en
funcionamiento accesible para todas las personas que realizan los trabajos.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajustar la senal piloto

» Seleccione en el software de puesta en marcha la consigna de referencia del
controlador de posicion.

» Ajuste la sefial piloto:
» Tipo de sefial: "Paso"
» Establezca la amplitud en aproximadamente 1/10 de revolucién del motor.

La amplitud se introduce en unidades de usuario. En caso de escala por defecto,
la resolucién es de 16384 unidades de usuario por cada vuelta el motor.

Seleccionar senales de grabacién

» Seleccione en Parametros de grabacion generales los valores:

» Valor de referencia de posicién del controlador de posicion _p _refusr (_p_ref)
» Posicién real del controlador de posicion _p_actusr (_p_act)

* Velocidad real _v_act

» Valor nominal de corriente _Iq_ref

Optimizar el valor del controlador de posicidon

* Active una funcién de escaldn con los valores del controlador
preestablecidos.

* Una vez realizada la primera prueba, compruebe los valores alcanzados _v_
acty _Iq_ref para el control de corriente y el control de velocidad. Los valores
no deben alcanzar el rango de la limitacién de corriente y velocidad.

Respuestas de escaldn del controlador de posicion con buen comportamiento del control

100% 100%

° ) - ———====
2 |p_ref / 2 |p_ref S/
Q ’ o /
E III E l’
< ; < Y

/| p_act /. p_act

4 Zon ’ P

/ Mecanica / Mecanica
/ rigida | / menos rigida |
0% L | | 0% | | |
t—> t—>
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El factor P CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) estara ajustado correctamente si se

alcanza el valor de referencia de forma rapida y con sobrepasamiento bajo o
inexistente.

Si el comportamiento del control no correspondiera con el desarrollo
representado, modifique el factor P CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) en magnitudes de
paso de aproximadamente el 10% y active de nuevo una funcién de escalon.

» Si el control tiende a oscilar: utilice un valor KPp inferior.

Si el valor real siguiera al valor de referencia demasiado despacio: utilice un
valor KPp superior.

Optimizar ajustes insuficientes del controlador de posicion

100% T T T ] 100% T T 1
Regulacién demasiado lenta Regulacién con oscilaciones
I,—\\
II ‘\ l"‘\
-------- /! \\~/ ~—o
g e g |p_ref S
2 [p_ref -~ 2 /
g- ’/ g‘ III
< e < g
H . ’ . )
p_ act Mejorar con: / p_act Mejorar con:
’/t KPp T /; KPp *
4 | / | |
0% || 0% [
t—> t—>
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Gestion de parametros

Tarjeta de memoria

Descripcidn

El variador cuenta con una ranura para una tarjeta de memoria. Los parametros
guardados en la tarjeta de memoria pueden transferirse a otros variadores. En
caso de sustituir un variador, es posible utilizar otro variador del mismo tipo con
los mismos parametros.

El contenido de la tarjeta de memoria se compara con los parametros
memorizados en el variador al conectarlo.

Al escribir los parametros en la memoria no volatil, también se guardan en la
tarjeta de memoria.

Los parametros del médulo de seguridad representan una particularidad.
Encontrara mas informacion al respecto en el manual del médulo de seguridad.

O

\V

— —
Memory Card

Observe lo siguiente:

Utilice unicamente tarjetas de memoria ofertadas como accesorio.
No toque los contactos de oro.

Los ciclos de insercion de la tarjeta de memoria estan limitados.
La tarjeta de memoria puede permanecer en el variador.

La tarjeta de memoria solo puede retirarse del variador tirando de ella (sin
presionar).

AVISO

DESCARGA ELECTROSTATICA O CONTACTO INTERMITENTE Y
PERDIDA DE DATOS

No toque los contactos de la tarjeta de memoria.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el
equipo.

Colocar la tarjeta de memoria

La alimentacion de control de 24 V de CC se ha desconectado.

Inserte la tarjeta de memoria en el variador con los contactos hacia abajo,
comprobando que la esquina achaflanada quede orientada hacia la placa de
montaje.

Conecte la alimentacion de control de 24 V de CC.
Observe el display de 7 segmentos durante la inicializacion del variador.

180
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L A - d se muestra brevemente

El variador ha detectado una tarjeta de memoria. No es preciso que el usuario

realice ninguna accion.

Los valores de parametro memorizados en el variador y el contenido de la tarjeta
de memoria coinciden. Los datos de la tarjeta de memoria vienen del variador en

el que esta insertada la misma.

L A - d se muestra de forma permanente

El variador ha detectado una tarjeta de memoria. No es preciso que el usuario

realice ninguna accion.

Causa

Opciones

La tarjeta de memoria es nueva.

Los datos del variador pueden transferirse a la
tarjeta de memoria.

Los datos de la tarjeta de memoria no son
compatibles con el variador (tipo de variador,
tipo de motor o version del firmware diferentes).

Los datos del variador pueden transferirse a la
tarjeta de memoria.

Los datos de la tarjeta de memoria son
compatibles con el variador, pero los valores de

Los datos del variador pueden transferirse a la
tarjeta de memoria.

parametros son diferentes.
Los datos de la tarjeta de memoria pueden
transferirse al variador. Si la tarjeta de memoria
debe permanecer en el variador, deberan
entonces transferirse los datos del variador a la
tarjeta de memoria.

L A - d no se muestra

El variador no ha detectado ninguna tarjeta de memoria. Desconecte la
alimentacion de control de 24 V de CC. Compruebe que la tarjeta de memoria
esté colocada correctamente (contactos, esquina biselada).

Sustitucion de datos con la tarjeta de memoria

Si se detectan diferencias entre los parametros de la tarjeta de memoria y los
parametros memorizados en el variador, tras la inicializacion el variador
permanecera parado con la indicacién L A r d.

Copiar datos o ignorar la tarjetade memoria(L Ard, 1Gnr,ckod,
dtoc)

Cuando el display de 7 segmentos muestra L A r d:
* Pulse el botén de navegacion.

En el display de 7 segmentos se muestra el Ultimo ajuste, por ejemplo,
1 E nr.

* Pulse brevemente el botdn de navegacion para acceder al modo de edicion.

En el display de 7 segmentos continia mostrandose el ultimo ajuste y el LED
Edit se ilumina.

+ Seleccione con el botén de navegacion:
+ b n r ignora la tarjeta de memoria.
c £ o d transfiere los datos de la tarjeta de memoria al variador.
d E o c transfiere los datos del variador a la tarjeta de memoria.
El variador cambia al estado de funcionamiento 4 Ready To Switch On.
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1 Los datos de la tarjeta de memoria y el variador son diferentes: El variador muestra ¢ A r d y espera a que el

usuario intervenga.

2 Transicion al estado de funcionamiento 4 Ready To Switch On (la tarjeta de memoria se ignora).

3 Transferencia de datos (c £ o d = de la tarjeta al variador, d £ o c = del variador a la tarjeta) y transicion al
estado de funcionamiento 4 Ready To Switch On.

Se haretirado la tarjeta de memoria(C A~ d, 1 +155)

Si hubiera retirado la tarjeta de memoria, tras la inicializaciéon se mostrara
C A r d.Después de confirmarlo se muestra 1 : 5 5. Si vuelve a confirmarlo, el
producto pasa al estado de funcionamiento4 Ready To Switch On.

Proteccién contra escritura para la tarjeta de memoria(L Ar d, En P r,

d Pr,Prok)

Es posible activar una proteccién contra escritura para la tarjeta de memoria
(P r o E). Puede utilizar esta proteccion contra escritura, por ejemplo, para
tarjetas de memoria empleadas para el duplicado regular de datos del variador.

Para activar la proteccion contra escritura para la tarjeta de memoria, seleccione

LConF-ACL-CArdenlaHMI.

Seleccion Significado
EnPr Proteccion contra escritura activada (P r o E)
d Pr Proteccion contra escritura desactivada

También puede ajustar la proteccion contra escritura de la tarjeta de memoria con

el software de puesta en marcha.
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Duplicado de valores del parametro disponibles
Aplicacion

Varios equipos deben recibir los mismos ajustes, por ejemplo al sustituir equipos.

Requisitos previos

+ Eltipo de equipo, tipo de motor y la version del firmware deben ser idénticos.
» Las herramientas para el duplicado son opcionalmente:

o Tarjeta de memoria

o Software de puesta en marcha
+ La alimentacién de control de 24 V de CC debe estar conectada.

Duplicado con tarjeta de memoria

Los ajustes del equipo pueden guardarse en una tarjeta de memoria disponible
COmOo accesorio.

Los ajustes del equipo memorizados pueden transferirse a un equipo del mismo
tipo. Tenga en cuenta que aqui también se copian al mismo tiempo la direccion
del bus de campo y los ajustes de las funciones de supervision.

Duplicado con software de puesta en marcha

El software de puesta en marcha puede guardar los ajustes de un equipo como
archivo de configuracion. Los ajustes del equipo memorizados pueden
transferirse a un equipo del mismo tipo. Tenga en cuenta que aqui también se
copian al mismo tiempo la direccion del bus de campo y los ajustes de las
funciones de supervision.

Encontrara mas informacién al respecto en el manual del software de puesta en
marcha.

Restaurar los parametros de usuario

Descripcién

Por eso deben restablecerse los parametros del usuario mediante el parametro
PARuserReset.

Interrumpa la conexién con el bus de campo.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
PARuserReset Restablecer los parametros de usuario. - UINT16 CANopen 3004:8x
LonF—FLCS- 0/No/ na:No 0 R/W Modbus 1040
rESu 65535/Yes/ YE 5:Si - - Profibus 1040
Bit 0: Restablecer los parametros de usuario 65535 - CIP 104.1.8
persistentes y los parametros de lazo de control a
los valores por defecto ModbusTCP 1040
Bit 1: Restablecer los parametros para Motion EtherCAT 3004:8h

Sequence a los valores predeterminados
PROFINET 1040
Bits 2 a 15: Reservado

Se restableceran los parametros, a excepcion de
los siguientes parametros:

- Parametro de comunicacion

- Inversion de la direccion de movimiento

- Tipo de sefial piloto para la interfaz PTI

- Ajustes para la simulacién de encoder

- Funciones de las entradas y salidas digitales
- Médulo de seguridad eSM

Los nuevos ajustes no se guardan en la memoria
no volatil.

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia.

Restablecer mediante HMI

En la HMI se restablecen los parametros de usuario a través de los elementos de
menU LonF->FLC5-->rES5u.Confirmarla seleccion con YE 5.

Los nuevos ajustes no se guardan en la memoria no volatil.

Si la unidad cambia al estado de funcionamiento "2 Not Ready To Switch On"
después de que se restablezcan los parametros del usuario, los nuevos ajustes
solo se activan después de desconectar y volver a conectar la alimentacién de
control de 24 V de CC de la unidad.

Restablecer a través del software de puesta en marcha

En el software de puesta en marcha se restablecen los parametros de usuario
mediante los elementos de menu "Equipo -> Funciones de usuario -> Restablecer
parametros de usuario".

Si la unidad cambia al estado de funcionamiento "2 Not Ready To Switch On"
después de que se restablezcan los parametros del usuario, los nuevos ajustes
solo se activan después de desconectar y volver a conectar la alimentacién de
control de 24 V de CC de la unidad.
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Restauracion de la configuracion de fabrica

Descripcion

Los valores de los parametros, tanto los activos como los guardados en la
memoria no volatil, se pierden en este proceso.

AVISO

PERDIDA DE DATOS
Guarde los parametros del variador antes de restablecer los ajustes de fabrica.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

equipo.

El software de puesta en marcha le permite guardar los valores de los parametros
establecidos para una unidad como archivo de configuracién. Consulte en
Gestion de parametros, pagina 180 mas informacién sobre como guardar los
parametros existentes en el variador.

Los ajustes de fabrica pueden restablecerse mediante la HMI o el software de
puesta en marcha.

Desconecte el variador del bus de campo antes de restablecer la configuracion de
fabrica.

Ajustes de fabrica a través de HMI

En la HMI se restablece la configuracion de fabrica mediante los elementos de
menu CONF > FCS- > rStF. Confirmar la seleccién con Y E 5.

Los nuevos ajustes solo se activan después de desconectar y volver a conectar la
alimentacion de control de 24 V de CC de la unidad.

Ajustes de fabrica mediante del software de puesta en marcha

En el software de puesta en marcha se restablece la configuracion de fabrica
mediante los elementos de menu Dispositivo > Funciones de usuario >
Restaurar ajustes de fabrica.

Los nuevos ajustes solo se activan después de desconectar y volver a conectar la
alimentacion de control de 24 V de CC de la unidad.
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Operacioén
Canales de acceso

Descripcion

Puede accederse al producto a través de distintos canales de acceso. Si se
accede simultaneamente a través de varios canales de acceso, o si se utiliza el
acceso exclusivo, puede desencadenarse un comportamiento no intencionado.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

+ Asegurese de que, en caso de un acceso simultaneo a través de varios
canales, no se active ni bloquee ningin comando involuntariamente.

+ Asegurese de que, en caso de un acceso exclusivo, no se active ni bloquee
ningun comando involuntariamente.

+ Asegurese de que estan disponibles los canales de acceso necesarios.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

El producto puede activarse a través de diferentes canales de acceso. Son
canales de acceso:

* HMlinterna

» Terminal grafico externo

* Bus de campo

» Software de puesta en marcha
+ Entradas de senal digitales

Solo un canal de acceso puede tener un acceso exclusivo al producto. Un acceso
exclusivo puede efectuarse a través de diferentes canales de acceso:

+ Através de la HMI integrada:

A través de la HMI se ejecuta el modo de funcionamiento Jog o un
autotuning.

+ Através de un bus de campo:

A un bus de campo se le otorga un acceso exclusivo bloqueando los demas
canales de acceso a través del parametro AccessLock.

» Através del software de puesta en marcha:

En el software de puesta en marcha, el interruptor "Acceso exclusivo" se
ajusta a "On".

Al activar la unidad, no existe acceso exclusivo a través de un canal de acceso.
Las funciones de entrada de seinal "Halt", "Fault Reset", "Enable", "Positive Limit
Switch (LIMP)", "Negative Limit Switch (LIMN)" y "Reference Switch (REF)", asi

como las sefiales de la funcion de seguridad STO (STO_Ay STO_B) estan
disponibles durante el acceso exclusivo.
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Cuando la HMI se encuentra bloqueada, no es
posible realizar las siguientes acciones:

- Modificar parametros
- Jog (movimiento manual)

- Autotuning

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_Accesslinfo Informacion sobre el canal de acceso. - UINT16 CANopen 3001:Ch
Byte inferior: Acceso exclusivo - R/- Modbus 280
Valor 0: No - - Profibus 280
Valor 1: Si - - CIP101.1.12
Byte superior: Canal de acceso ModbusTCP 280
Valor 0: Reservado EtherCAT 3001:Ch,
Valor 1: E/S PROFINET 280
Valor 2: HMI
Valor 3: Modbus RS485
Valor 4: Canal principal de bus de campo
Valor 5:
Médulo CAN: Segundo SDO de CANopen
Médulo ETH (Modbus TCP): Modbus TCP
Médulo ETH (Ethernet/IP): Reservado
Médulo PDP: Maestro Profibus clase 2
Médulo PNT (Modbus TCP): Modbus TCP
Valores 6 a 12:
Médulo ETH (Modbus TCP): Modbus TCP
Médulo ETH (Ethernet/IP): Reservado
Valores 13 a 28: Canales explicitos Ethernet/IP 0
aib
AccessLock Bloquear otros canales de acceso. - UINT16 CANopen 3001:En
Valor 0: Permitir el control a través de otros 0 R/W Modbus 284
canales de acceso
0 - Profibus 284
Valor 1: Bloquear el control a través de otros
canales de acceso 1 - CIP 101.1.14
Ejemplo: ModbusTCP 284
El bus de campo esta usando el canal de acceso. EtherCAT 3001:En
En este caso no es posible realizar el control a PROFINET 284
través del software de puesta en marcha, por
ejemplo.
Solo se puede bloquear el canal de acceso
después de haber finalizado el modo de
funcionamiento activo.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
HMillocked Bloquear HMI. - UINT16 CANopen 303A:1y
0/Not Locked/ n L o c: HMI no bloqueada 0 R/W Modbus 14850
1/Locked/ L o c: HMI bloqueada 0 per. Profibus 14850

CIP 158.1.1
ModbusTCP 14850
EtherCAT 303A:1h
PROFINET 14850
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
- Fault Reset
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
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Modo de control

Descripcioén general

El modo de control determina si un cambio de los estados de funcionamiento y el
inicio y cambio de los modos de funcionamiento se produce a través de las

entradas de sefial o a través del bus de campo.

En el modo de control local se produce un cambio de los estados de
funcionamiento y el inicio y cambio de los modos de funcionamiento a través de

las entradas de sefal digitales.

En el modo de control bus de campo se produce un cambio de los estados de
funcionamiento y el inicio y cambio de los modos de funcionamiento a través del

bus de campo.

Disponibilidad

La siguiente tabla muestra un resumen del modo de funcionamiento disponible

para cada modo de control:

Modalidad de Modo de control local Modo de control bus de campo
funcionamiento

Jog Disponible(") Disponible
Electronic Gear Disponible(") Disponible
Profile Torque Disponible(1)2) Disponible
Profile Velocity Disponible(1)2) Disponible
Profile Position No disponible Disponible
Interpolated Position No disponible Disponible
Homing No disponible Disponible
Motion Sequence Disponible Disponible
(1) Con la version del firmware 2V01.08

(2) Posible solo con el médulo IOM1

Ajuste del modo de control

El modo de control se ajusta a través del parametro DEVcemdinterf.

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Mend HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
DEVcmdinterf Modo de control. - UINT16 CANopen 3005:1j
LonF—->ALCL - 1/ Local Control Mode / : o: Modo de control - R/W Modbus 1282
local
nonk - per. Profibus 1282
2/ Fieldbus Control Mode / F b » 5: Modo de
dEVL control bus de campo - - CIP 105.1.1

ModbusTCP 1282
EtherCAT 3005:1h
PROFINET 1282
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Area de desplazamiento

Tamano del area de desplazamiento

Descripcién
El rango de movimiento corresponde al rango maximo posible en el que puede
ejecutarse un movimiento a cada posicion.
La posicién real del motor corresponde a la posicion en el rango de movimiento.

La siguiente imagen muestra el rango de movimiento en unidades de usuario con
el ajuste de fabrica de la escala:

(@

A -268435456 unidades de usuario (usr_p)
B 268435455 unidades de usuario (usr_p)

Disponibilidad

El rango de movimiento es relevante en los siguientes modos de funcionamiento:
+ Jog
+ Profile Position
* Homing

+ Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative y
Reference Movement)

Punto cero del rango de movimiento

El punto cero es el punto de referencia para los movimientos absolutos en el
modo de funcionamiento Profile Position y Motion Sequence.

Punto cero valido

El punto cero del rango de movimiento pasa a ser valido con un movimiento de
referencia o con un establecimiento de medida.

Es posible realizar un movimiento de referencia y un establecimiento de medida
en los modos de funcionamiento Homing y Motion Sequence.

Con un movimiento que exceda el area de desplazamiento (por ejemplo con un
movimiento relativo) se invalida el punto cero.

Movimiento excediendo el rango de movimiento

Descripcién

El comportamiento en el caso de un movimiento que exceda el rango de
movimiento depende del modo de funcionamiento y del tipo de movimiento.

Es posible el siguiente comportamiento:
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* En el caso de un movimiento que exceda el rango de movimiento, el rango de
movimiento comienza desde el principio.

* En el caso de un movimiento con una posicion destino y que exceda el rango
de movimiento, se produce un establecimiento de medida a 0 antes de
iniciarse el movimiento.

Con la versioén de firmware 2V01.04 puede ajustarse el comportamiento a través
el pardmetro PP_ModeRangeLim.

Nombre de Descripcién Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
PP_ModeRangeLim Movimiento absoluto excediendo los limites de - UINT16 CANopen 3023:7h
movimiento.
0 R/W Modbus 8974
0/ NoAbsMoveAllowed: No es posible ejecutar
un movimiento absoluto que exceda el rango de 0 per. Profibus 8974
movimiento
1 - CIP 135.1.7
1/ AbsMoveAllowed: Es posible ejecutar un
movimiento absoluto que exceda el rango de ModbusTCP 8974
movimiento
EtherCAT 3023:7h
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. PROFINET 8974

Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia.

Disponible con la version de firmware 2V01.04.

Comportamiento en el modo de funcionamiento Jog (movimiento
continuo)

Comportamiento con un movimiento continuo excediendo el rango de
movimiento:

» Elrango de movimiento comienza desde el principio.

Comportamiento en el modo de funcionamiento Jog (movimiento paso a
paso)

Comportamiento con un movimiento paso a paso excediendo el rango de
movimiento:

* Con la version de firmware 2V01.04 y el ajuste en el parametro PP_
ModeRangeLim = 1:

El rango de movimiento comienza desde el principio.
» Con una version de firmware <V01.04:
De forma interna se produce un establecimiento de medida a 0.

Comportamiento con el modo de funcionamiento Profile Position
(movimiento relativo)

Comportamiento con un movimiento relativo excediendo el rango de movimiento:
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» Con laversion de firmware 2V01.04 y el ajuste en el parametro PP_
ModeRangeLim = 1:

El rango de movimiento comienza desde el principio.

Es posible ejecutar un movimiento relativo con el motor parado o,
directamente, en movimiento.

« Con una version de firmware <V01.04:
De forma interna se produce un establecimiento de medida a 0.
Un movimiento relativo Unicamente puede realizarse con el motor parado.

Comportamiento con el modo de funcionamiento Profile Position
(movimiento absoluto)

Comportamiento con un movimiento relativo:

* Con la version de firmware 2V01.04 y el ajuste en el parametro PP_
ModeRangeLim = 1.

Es posible ejecutar un movimiento absoluto que exceda el rango de
movimiento.

* Con una version de firmware <V01.04:

Un movimiento absoluto se lleva a cabo dentro del rango de movimiento. No
es posible ejecutar un movimiento absoluto que exceda el rango de
movimiento.

Ejemplo:
Posicion real: 268435000 unidades de usuario (usr_p)

Posicién de destino absoluta: -268435000 unidades de usuario (usr_p)

® (W)

B‘A 0 B‘A
©) —> (W)

B‘A 0 B‘A
® (W) |-

B‘A 0 B‘A

A —268435456 unidades de usuario (usr_p)
B 268435455 unidades de usuario (usr_p)
1 Posicidn real: 268435000 unidades de usuario

2 Movimiento absoluto a -268435000 unidades de usuario con parametro PP_
ModeRangeLim =1

3 Movimiento absoluto a —2684 35000 unidades de usuario con parametro PP_
ModeRangeLim =0

Comportamiento en el modo de funcionamiento Motion Sequence (Move
Relative y Move Additive)

Comportamiento con un movimiento con Move Relative y Move Additive
excediendo el rango de movimiento:
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* Con la versioén de firmware 2V01.04 y el ajuste en el parametro PP_
ModeRangeLim = 1:

El rango de movimiento comienza desde el principio.
« Con una version de firmware <V01.04:
De forma interna se produce un establecimiento de medida a 0.

Comportamiento en el modo de funcionamiento Motion Sequence (Move
Absolute)

Comportamiento con un movimiento con Move Absolute:

* Con la versioén de firmware 2V01.04 y el ajuste en el parametro PP_
ModeRangeLim = 1:

Es posible ejecutar un movimiento absoluto que exceda el rango de
movimiento.

« Con una version de firmware <V01.04:

Un movimiento absoluto se lleva a cabo dentro del rango de movimiento. No
es posible ejecutar un movimiento absoluto que exceda el rango de
movimiento.

Ejempilo:
Posicion real: 268435000 unidades de usuario (usr_p)

Posicion de destino absoluta: -268435000 unidades de usuario (usr_p)

O (@

A -268435456 unidades de usuario (usr_p)
B 268435455 unidades de usuario (usr_p)
1 Posicién real: 268435000 unidades de usuario

2 Movimiento absoluto a —268435000 unidades de usuario con parametro PP_
ModeRangeLim = 1

3 Movimiento absoluto a —2684 35000 unidades de usuario con parametro PP _
ModeRangeLim =0

Ajuste de un rango Modulo

Descripcién

Las aplicaciones con disposicion recurrente de posiciones destino (por ejemplo,
mesas divisoras) se apoyan mediante el rango Modulo. Las posiciones destino se
representan en un rango de movimiento parametrizable.

Para obtener mas informacion, consulte la seccién Rango Modulo, pagina 196.
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Rango Modulo

Ajuste de un rango Modulo

Disponibilidad

Disponible con la version de firmware 2V01.01.

Descripcidn

Las aplicaciones con disposicion recurrente de posiciones destino (por ejemplo,
mesas divisoras) se apoyan mediante el rango Modulo. Las posiciones destino se
representan en un rango de movimiento parametrizable.

Direccion de movimiento

En funcion de los requisitos de la aplicacion, es posible ajustar la direccion de
movimiento para posiciones destino absolutas:

* Recorrido mas corto
» Solo direcciéon de movimiento positiva
» Solo direccidon de movimiento negativa

Rango Modulo multiple

De forma adicional es posible activar un rango Modulo multiple para posiciones
destino absolutas. Un movimiento con una posicién destino absoluta fuera del
rango Modulo se ejecuta como si hubiera varios rangos Modulo consecutivos.

Ejemplo:
* Rango Modulo
o Posicién minima: 0 usr_p
o Posicién maxima: 3600 usr_p
» Posiciénreal: 700 usr_p
* Posiciones de destino absolutas: 5000 usr_p
* lzquierda: sin rango Modulo multiple
Correcto: con rango Modulo multiple
Rango Modulo multiple
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Parametrizacion

Descripcion general

Resumen de los parametros

MOD_Enable

MOD_Min
MOD_ Max
MOD_AbsDirection
=0 | =1..2
| MOD_AbsMultiRng
Escala
El uso de un rango Modulo exige una adaptacion de la escala. La escala del
motor debe estar adaptada a los requisitos de la aplicacion, consulte Escala,
pagina 204.
Activacion
A través del parametro MOD_Enable se activa el rango Modulo.
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccioén de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Mend HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
MOD_Enable Activacion de funcién Modulo. - UINT16 CANopen 3006:38h
LonF—-ALCL- 0/ Modulo Off / o F F: Modulo esta desactivado | 0 R/W Modbus 1648
AEYP 1/ Modulo On/ a n: Modulo esta activado 0 per. Profibus 1648
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de 1 - CIP 106.1.56
potencia esta desactivada.
ModbusTCP 1648
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
EtherCAT 3006:38
Disponible con la version de firmware 2V01.01.
PROFINET 1648

Rango Modulo

El rango Modulo se ajusta a través de los parametros MOD_Miny MOD_Max.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto

MOD_Min Posiciéon minima del rango Modulo. usr_p INT32 CANopen 3006:39
El valor para la posicién minima del rango Modulo | - R/W Modbus 1650
debe ser menor que el valor de posicidon maximo
del rango Modulo. 0 per. Profibus 1650
El valor no debe exceder el valor maximo del - - CIP 106.1.57
escalado de posicion _ScalePOSmax.

ModbusTCP 1650
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. EtherCAT 3006:39
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 1650
Disponible con la version de firmware 2VV01.01.

MOD_Max Posicion maxima del rango Modulo. usr_p INT32 CANopen 3006:3An
El valor para la posicién maxima del rango Modulo | - R/W Modbus 1652
debe ser mayor que el valor para la posicion
minima del rango Modulo. 3600 per. Profibus 1652

El valor no debe exceder el valor maximo del
escalado de posicion _ScalePOSmax.

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Disponible con la version de firmware 2V01.01.

CIP 106.1.58
ModbusTCP 1652
EtherCAT 3006:3An
PROFINET 1652

Direccion en movimientos absolutos

A través del parametro MOD_AbsDirection se ajusta la direccion de movimiento

para movimientos absolutos.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI RW
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
MOD_AbsDirection Direccién del movimiento absoluto con Modulo. - UINT16 CANopen 3006:3Bh
0/ Shortest Distance: Movimiento con distancia 0 R/W Modbus 1654
mas corta
0 per. Profibus 1654
1/ Positive Direction: Movimiento solo en
2 - CIP 106.1.59

direccion positiva

2 / Negative Direction: Movimiento solo en
direccion negativa

Si el parametro esta ajustado a 0, el
accionamiento calcula el recorrido mas corto
hasta la posicion destino e inicia el movimiento en
la direccion correspondiente. Si la distancia hasta
la posicién destino en direccion negativa y
positiva es idéntica, se ejecuta un movimiento en
direccion positiva.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Disponible con la version de firmware 2V01.01.

ModbusTCP 1654
EtherCAT 3006:3Bn
PROFINET 1654
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Rango Modulo multiple con movimientos absolutos

A través del parametro MOD_AbsMultiRng se ajusta un rango Modulo multiple
para movimientos absolutos.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
MOD_AbsMultiRng Rangos multiples para movimiento absoluto con - UINT16 CANopen 3006:3Ch
Modulo.
0 R/W Modbus 1656
0 / Multiple Ranges Off: Movimiento absoluto en
un rango Modulo 0 per. Profibus 1656
1/ Multiple Ranges On: Movimiento absoluto en 1 - CIP 106.1.60

varios rangos Modulo
ModbusTCP 1656

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
EtherCAT 3006:3Ch
Disponible con la versién de firmware =2V01.01.

PROFINET 1656

Ejemplos con movimiento relativo

Datos dados

Para los ejemplos rigen los siguientes ajustes.
* Motor rotatorio
» Escalado de posicién
o Numerador: 1
o Denominador: 3600
* Rango Modulo
o Posicién minima: O usr_p
o Posicién maxima: 3600 usr_p
* Posicién real: 700 usr_p

Ejemplo 1

Posiciones de destino relativas: 500 usr_p y 3300 usr_p
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Ejemplo 2

Posiciones de destino relativas: -500 usr_p y -3300 usr_p

Ejemplos con movimiento absoluto y "Shortest Distance™

Datos dados

Para los ejemplos rigen los siguientes ajustes.
» Motor rotatorio
» Escalado de posicién
o Numerador: 1
o Denominador: 3600
* Rango Modulo
o Posicién minima: 0 usr_p
o Posicién maxima: 3600 usr_p
» Posicién real: 700 usr_p

Ejemplo 1

Posiciones de destino absolutas: 1500 usr_p y 5000 usr_p

Ejemplo 2

Posiciones de destino absolutas: 2500 usr_p y 2900 usr_p
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700

Ejemplos con movimiento absoluto y "Positive Direction™

Datos dados

Para los ejemplos rigen los siguientes ajustes.
* Motor rotatorio
» Escalado de posicién
o Numerador: 1
o Denominador: 3600
+ Rango Modulo
o Posicién minima: O usr_p
o Posicién maxima: 3600 usr_p
* Posicién real: 700 usr_p
Parametro MOD_AbsDirection: Positive Direction

Ejemplo 1

Parametro MOD_AbsMultiRng: Off

Posiciones de destino absolutas: 1500 usr_p y 5000 usr_p

Ejemplo 2

Parametro MOD_AbsMultiRng: On

Posiciones de destino absolutas: 1500 usr_p y 5000 usr_p
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Ejemplos con movimiento absoluto y "Negative Direction™

Datos dados

Para los ejemplos rigen los siguientes ajustes.
» Motor rotatorio
+ Escalado de posicién
o Numerador: 1
o Denominador: 3600
» Rango Modulo
o Posicién minima: O usr_p
o Posicién maxima: 3600 usr_p
* Posicién real: 700 usr_p
Parametro MOD_AbsDirection: Negative Direction

Ejemplo 1

Parametro MOD_AbsMultiRng: Off

Posiciones de destino absolutas: 1500 usr_p y -5000 usr_p

Ejemplo 2

Parametro MOD_AbsMultiRng: On

Posiciones de destino absolutas: 1500 usr_p y -5000 usr_p
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Escala

Aspectos generales

Descripcion general

La escala traduce las unidades de usuario en unidades internas del equipo y

viceversa.
Unidades de usuario Escala l:lmdades
internas
Posicion )
. Procesamiento
Velocidad Factor de en m
Aceleracion escala unidades
Deceleracion internas G

Unidades de usuario

Los valores de posiciones, velocidades, aceleracién y deceleracion se indica en
las siguientes unidades de usuario:

* usr_p para posiciones
* usr_v para velocidades
* usr_a para aceleracion y deceleracion

Si la escala cambia, varia el factor entre la unidad de usuario y las unidades
internas. Al cambiar la escala, el movimiento provocado por el mismo valor de un
parametro especificado en una unidad definida por el usuario sera diferente. Un
cambio de la escala afecta a todos los parametros cuyos valores se hayan
indicado en unidades de usuario.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INVOLUNTARIO

* Antes de cambiar el factor de escala, compruebe todos los parametros con
unidades de usuario.

+ Asegurese de que un cambio en el factor de escala no provoca movimientos
involuntarios.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Factor de escalado

El factor de escalada establece la relacion entre el movimiento del motor y las
unidades de usuario necesarias para ello.

Software de puesta en marcha

Con la version de firmware 2V01.04 puede adaptarse la escala a través del
software de puesta en marcha. Al hacerlo, los parametros con unidades de
usuario se ajustan automaticamente.
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4

Configuracién del escalado de posicion

Descripcion

El escalado de posicidon establece la relacidn entre el numero de revoluciones del
motor y las unidades de usuario necesarias para ello (usr_p).

Factor de escalado

El escalado de posicién se indica como factor de escalada.

En los motores rotatorios, el factor de escalada se calcula del siguiente modo:

Numero de revoluciones del motor

Numero de unidades de usuario [usr_p]

Con la transmision del valor de numerador se activa un nuevo factor de escalada.

Con un factor de escala < 1/ 131072 ya no es posible efectuar un movimiento
fuera del area de desplazamiento.

Ajuste de fabrica

El ajuste de fabrica es:

1 revolucién del motor equivale a 16384 unidades de usuario

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ScalePOSnum Escalado de posicién: numerador. Revolucion INT32 CANopen 3006:8y
Indicacién del factor de escalada: 1 R/W Modbus 1552
Revoluciones del motor 1 per. Profibus 1552
2147483647 - CIP 106.1.8
Unidades de usuario [usr_p] ModbusTCP 1552
La aceptacion de una nueva escala se produce EtherCAT 3006:8h

con la transmision del valor de numerador
PROFINET 1552
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

ScalePOSdenom Escalado de posicion: denominador. usr_p INT32 CANopen 3006:7h
Descripcion, véase numerador (ScalePOSnum). 1 R/W Modbus 1550
La aceptacion de una nueva escala se produce 16384 per. Profibus 1550
con la transmision del valor de numerador
2147483647 - CIP 106.1.7
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. ModbusTCP 1550

EtherCAT 3006:7h
PROFINET 1550
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Configuracién del escalado de velocidad

Descripcidon

El escalado de velocidad estable la relacion entre el nimero de revoluciones por
minuto del motor y las unidades de usuario necesarias para ello (usr_v).

Factor de escalado

El escalado de velocidad se indica como factor de escalada.

En los motores rotatorios, el factor de escalada se calcula del siguiente modo:

Numero de revoluciones del motor por minuto

Numero de unidades de usuario [usr_v]

Ajuste de fabrica

El ajuste de fabrica es:

1 revolucion del motor por minuto equivale a 1 unidad de usuario

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ScaleVELnum Escalado de velocidad: numerador. RPM INT32 CANopen 3006:22y,
Indicacion del factor de escalada: 1 R/W Modbus 1604
Velocidad de rotacion del motor [RPM] 1 per. Profibus 1604
2147483647 - CIP 106.1.34
Unidad de usuario [usr_v] ModbusTCP 1604
La aceptacion de una nueva escala se produce EtherCAT 3006:22y

con la transmision del valor de numerador
PROFINET 1604
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

ScaleVELdenom Escalado de velocidad: denominador. usr_v INT32 CANopen 3006:21n
Descripcion, véase numerador (ScaleVELnum). 1 R/W Modbus 1602
La aceptacion de una nueva escala se produce 1 per. Profibus 1602
con la transmision del valor de numerador
2147483647 - CIP 106.1.33
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. ModbusTCP 1602

EtherCAT 3006:21y
PROFINET 1602
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Configuracién del escalado de rampa

Descripcion

El escalado de rampa establece la relacidn entre la modificacion de la velocidad y
las unidades de usuario necesarias para ello (usr_a).

Factor de escalado

El escalado de rampa se indica como factor de escalada:

Variacion de la velocidad por segundo

Numero de unidades de usuario [usr_a]

Ajuste de fabrica

El ajuste de fabrica es:

La variacion de 1 vuelta del motor por minuto por segundo equivale a 1 unidad de

usuario
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ScaleRAMPnum Escalado de rampa: numerador. RPM/s INT32 CANopen 3006:31h
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de 1 R/W Modbus 1634
potencia esta desactivada.
1 per. Profibus 1634
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
2147483647 - CIP 106.1.49
ModbusTCP 1634
EtherCAT 3006:31y
PROFINET 1634
ScaleRAMPdenom Escalado de rampa: denominador. usr_a INT32 CANopen 3006:30n
Descripcion, véase numerador (ScaleRAMPnum). | 1 R/W Modbus 1632
La aceptacion de una nueva escala se produce 1 per. Profibus 1632
con la transmision del valor de numerador
2147483647 - CIP 106.1.48
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada. ModbusTCP 1632
EtherCAT 3006:30n
PROFINET 1632
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Entradas y salidas de senales digitales

Parametrizacion de las funciones de entrada de senal

Funcion de entrada de senal

A las entradas de sefal digitales se les pueden asignar diferentes funciones de
entrada de senal.

Las funciones de las entradas y salidas varian en funcién del modo de
funcionamiento establecido y de los ajustes de los correspondientes parametros.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
+ Verifique que el cableado es adecuado para la configuracion de fabrica 'y

cualquier parametrizacion posterior.

* Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona
de funcionamiento.

» Enlapuesta en marchay al efectuar actualizaciones u otros cambios en el
variador, realice un test meticuloso de todos los estados de funcionamiento

y casos de error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Configuracién de fabrica

En la siguiente tabla se muestra el ajuste de fabrica de las entradas de sefales
digitales en funcién del modo de funcionamiento ajustado en el modo de control

local:
Senal Jog Electronic Gear Profile Torque Profile Velocity Motion Sequence
DIo Enable Enable Enable Enable Enable
DIt Fault Reset Fault Reset Fault Reset Fault Reset Reference Switch
(REF)
Di2 Positive Limit Switch Positive Limit Switch Operating Mode Operating Mode Positive Limit Switch
(LIMP) (LIMP) Switch Switch (LIMP)
DI3 Negative Limit Switch | Negative Limit Switch | Velocity Limitation Velocity Limitation Negative Limit Switch
(LIMN) (LIMN) (LIMN)
Dl4 Jog negative Gear Ratio Switch Current Limitation Zero Clamp Start Motion
Sequence
DI5 Jog positive Halt Halt Halt Data Set Select

La siguiente tabla muestra el ajuste de fabrica de las entradas de sefiales
digitales en el modo de control bus de campo:

Seiial Funcioén de entrada de sefal
DI0 Freely Available

DI1 Reference Switch (REF)

Di2 Positive Limit Switch (LIMP)
DI3 Negative Limit Switch (LIMN)
Di4 Freely Available

DI5 Freely Available
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En la siguiente tabla se muestra un resumen de las posibles funciones de las
sefiales, dependiendo del modo de funcionamiento ajustado en el modo de
control local:

Funcion de entrada de sefial

Jog

Electronic
Gear

Profile
Torque

Profile
Velocity

Motion
Sequence

Descripcion en la seccion

Freely Available

Establecer la salida de sefial
mediante parametro, pagina
351

Fault Reset

Cambiar el estado de
funcionamiento a través de
las entradas de sefal, pagina
257

Enable

Cambiar el estado de
funcionamiento a través de
las entradas de sefal, pagina
257

Halt

Interrupcién del movimiento
con Halt, pagina 340

Current Limitation

Limitacion de la corriente
mediante entradas de
sefales, pagina 347

Zero Clamp

Zero Clamp, pagina 350

Velocity Limitation

Limitacion de la velocidad
mediante entradas de
sefales, pagina 344

Jog Positive

Modalidad de funcionamiento
Jog, pagina 262

Jog Negative

Modalidad de funcionamiento
Jog, pagina 262

Jog Fast/Slow

Modalidad de funcionamiento
Jog, pagina 262

Gear Ratio Switch

Modalidad de funcionamiento
Electronic Gear, pagina 270

Start Single Data Set

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Data Set Select . Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323
Data Set Bit 0 . Modo de funcionamiento

Motion Sequence, pagina 323

Data Set Bit 1

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Data Set Bit 2 . Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323
Data Set Bit 3 . Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323
Gear Offset 1 . Modalidad de funcionamiento
Electronic Gear, pagina 270
Gear Offset 2 . Modalidad de funcionamiento

Electronic Gear, pagina 270

Reference Switch (REF)

Interruptor de referencia,
pagina 373

Positive Limit Switch (LIMP)

Final de carrera, pagina 372

Negative Limit Switch (LIMN)

Final de carrera, pagina 372

Switch Controller Parameter Set

Conmutar el juego de
parametros de lazo de
control, pagina 235
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Funcién de entrada de seial

Jog

Electronic
Gear

Profile
Torque

Profile
Velocity

Motion
Sequence

Descripcion en la seccion

Operating Mode Switch

Inicio y cambio de modo
funcionamiento, pagina 259

Velocity Controller Integral Off

Conmutar el juego de
parametros de lazo de
control, pagina 235

Start Motion Sequence

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Start Signal Of RMAC

Movimiento relativo tras
Capture (RMAC), pagina 365

Activate RMAC

Movimiento relativo tras
Capture (RMAC), pagina 365

Activate Operating Mode

Movimiento relativo tras
Capture (RMAC), pagina 365

Data Set Bit 4

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Data Set Bit 5

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Data Set Bit 6

Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Inversion Al11 (10 Module)(™

Inversion de las entradas de
sefales analdgicas, pagina
343

Inversion Al12 (10 Module)(")

Inversion de las entradas de
sefales analdgicas, pagina
343

Release Holding Brake

Apertura manual del freno de
parada, pagina 152

(1) Las entradas de sefiales analdgicas estan disponibles con el médulo IOM1.
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La siguiente tabla muestra un resumen de las funciones posibles de las entradas

de senal en el modo de control bus de campo:

Funcion de entrada de sefial

Descripcion en la seccion

Freely Available

Establecer la salida de sefial mediante parametro, pagina
351

Fault Reset Cambiar el estado de funcionamiento a través de las
entradas de sefial, pagina 257

Enable Cambiar el estado de funcionamiento a través de las
entradas de sefial, pagina 257

Halt Interrupcion del movimiento con Halt, pagina 340

Start Profile Positioning

Iniciar movimiento con entrada de sefal, pagina 352

Current Limitation

Limitacion de la corriente mediante entradas de sefiales,
pagina 347

Zero Clamp

Zero Clamp, pagina 350

Velocity Limitation

Limitacion de la velocidad mediante entradas de sefales,
pagina 344

Gear Offset 1

Modalidad de funcionamiento Electronic Gear, pagina 270

Gear Offset 2

Modalidad de funcionamiento Electronic Gear, pagina 270

Reference Switch (REF)

Interruptor de referencia, pagina 373

Positive Limit Switch (LIMP)

Final de carrera, pagina 372

Negative Limit Switch (LIMN)

Final de carrera, pagina 372

Switch Controller Parameter Set

Conmutar el juego de parametros de lazo de control, pagina
235

Velocity Controller Integral Off

Conmutar el juego de parametros de lazo de control, pagina
235

Start Signal Of RMAC

Movimiento relativo tras Capture (RMAC), pagina 365

Activate RMAC

Movimiento relativo tras Capture (RMAC), pagina 365

Release Holding Brake

Apertura manual del freno de parada, pagina 152

Usando los siguientes parametros se pueden parametrizar las entradas de

sefales digitales:

0198441113770.14

211




Servoaccionamiento

Operacién

3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia
4/Halt/ h AL E:Detener

5 | Start Profile Positioning/ 5 P £ P: Solicitud de inicio de
movimiento

6 / Current Limitation/ . L . f1: Limita la corriente al valor del
parametro

71/ZeroClamp/ L L 11 P: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation/ V L , f1: Limita la velocidad al valor del
parametro

9/ Jog Positive/ J o G P: Jog: Se mueve en direccion positiva

10/ Jog Negative / J o L n: Jog: Se mueve en direccion
negativa

11/ Jog Fast/Slow/ J o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento

12 /| Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision

13/ Start Single Data Set/ 4 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos

14 / Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Seleccién del
registro de datos

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b OO: Motion Sequence: Bit de registro
de datos O

16 / Data SetBit1/ d 5 b I: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1

17 | Data Set Bit 2/ 4 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2

18 / Data Set Bit 3/ 4 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3

19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Ahade el segundo
offset de engranaje

21/ Reference Switch (REF) / ~ E F: Interruptor de referencia

22 |/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . [1 n: Final de carrera
negativo

24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Activa el juego
de parametros de lazo de control

27 | Operating Mode Switch / 171 5W E : Activa el modo de
funcionamiento

28 / Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Desconecta la
accion integral del controlador de velocidad

29 / Start Motion Sequence / 5 E /1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento

30/ Start Signal Of RMAC / 5 r 1 c : Iniciar sefial de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
|0funct_DIO Funcion entrada DIO. - UINT16 CANopen
3007:1n
LonF — - 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o- Modbus 1794
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset tras error - per.
d .0 Profibus 1794

CIP 107.1.1

ModbusTCP
1794

EtherCAT
3007:1y

PROFINET 1794
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3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia
4/Halt/ h AL E: Detener

5/ Start Profile Positioning / 5 P £ P: Solicitud de inicio de
movimiento

6 / Current Limitation/ . L . 1: Limita la corriente al valor del
parametro

7/ZeroClamp/ L L 1 P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L , /1: Limita la velocidad al valor del
parametro

9 /Jog Positive/ 1 a L P: Jog: Se mueve en direccion positiva

10/ Jog Negative / J o L n: Jog: Se mueve en direccion
negativa

11/ Jog Fast/Slow / J o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento

12 / Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos

14 | Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Seleccién del
registro de datos

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b [O: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 0

16 / Data SetBit1/ d 5 b [: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1

17 | Data Set Bit2/ 4 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
31/ Activate RMAC / A r 1 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Activa el modo de
funcionamiento
35/ Data Set Bit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4
36 /Data Set Bit 5/ d 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5
37 /I Data Set Bit 6 / d 5 b b6: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6
38 /Inversion Al11 (10 Module) / A | I .: Invierte la entrada
analégica Al11 (modulo E/S)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invierte la entrada
analégica Al12 (modulo E/S)
40 / Release Holding Brake / - E h b: Abre el freno de parada
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.
1Ofunct_DI1 Funcién entrada DI1. - UINT16 CANopen
3007:2n
ConF— - 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o- Modbus 1796
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset tras error - per.
d .| Profibus 1796

CIP 107.1.2

ModbusTCP
1796

EtherCAT
3007:2n

PROFINET 1796
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje
20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Ahade el segundo
offset de engranaje
21/ Reference Switch (REF) / ~ E F: Interruptor de referencia
22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo
23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . [T ~: Final de carrera
negativo
24 | Switch Controller Parameter Set/ [ P A r: Activa el juego
de parametros de lazo de control
27 | Operating Mode Switch / 171 5W £ : Activa el modo de
funcionamiento
28/ Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Desconecta la
accion integral del controlador de velocidad
29 / Start Motion Sequence / 5 E /1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento
30/ Start Signal Of RMAC / 5 r 1 c: Iniciar sefial de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 11 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Activa el modo de
funcionamiento
35/ Data SetBit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4
36/ Data SetBit 5/ 4 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5
37 / Data SetBit 6/ d 5 b 6: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6
38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A | | :: Invierte la entrada
analdgica Al11 (médulo E/S)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invierte la entrada
analdgica Al12 (médulo E/S)
40 / Release Holding Brake / - E h b: Abre el freno de parada
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.
IOfunct_DI2 Funcién entrada DI2. - UINT16 CANopen
3007:3n
LonF— - 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o- Modbus 1798
2/ Fault Reset/ F r E 5: Fault Reset tras error - per.
d.Z Profibus 1798
3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia - -
CIP 107.1.3
4/Halt/ h AL E:Detener
ModbusTCP
5/ Start Profile Positioning/ 5 P £ P: Solicitud de inicio de 1798
movimiento
EtherCAT
6 / Current Limitation/ . L . [1: Limita la corriente al valor del 3007:3n
parametro
PROFINET 1798
71/Zero Clamp/ L L 1 P:Zero Clamp
8 / Velocity Limitation/ V L , 1: Limita la velocidad al valor del
parametro
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via

Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto

9 /Jog Positive/ 1o [ P: Jog: Se mueve en direccion positiva

10/ Jog Negative / J o L n: Jog: Se mueve en direccion
negativa

11/Jog Fast/Slow / J o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento

12 | Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos

14 /| Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Seleccién del
registro de datos

15/ Data SetBit 0/ d 5 b : Motion Sequence: Bit de registro
de datos O

16 / Data Set Bit1/ 4 5 b I: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1

17 | Data SetBit2/ d 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2

18 / Data Set Bit 3/ 4 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3

19/ Gear Offset 1/ [ o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Afade el segundo
offset de engranaje

21/ Reference Switch (REF) / ~ E F: Interruptor de referencia

22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . [T ~: Final de carrera
negativo

24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Activa el juego
de parametros de lazo de control

27 | Operating Mode Switch / 171 5W E : Activa el modo de
funcionamiento

28 / Velocity Controller Integral Off/ £ n o F: Desconecta la
accién integral del controlador de velocidad

29/ Start Motion Sequence / 5 E 1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento

30/ Start Signal Of RMAC / 5 r [1 c : Iniciar sefial de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC / A r 1 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode / A c o P: Activa el modo de
funcionamiento

35/ Data Set Bit4/ d 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4

36/ Data Set Bit 5/ d 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5

37/ Data SetBit 6/ d 5 b b: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6

38 /Inversion Al11 (10 Module)/ A I | :: Invierte la entrada
analogica Al11 (mdédulo E/S)
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A 12 :: Invierte la entrada
analégica Al12 (médulo E/S)
40 / Release Holding Brake / ~ E h b: Abre el freno de parada
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.
I0funct_DI3 Funcién entrada DI3. - UINT16 CANopen
3007:4n
LonF— .- 1/Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o - Modbus 1800
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset tras error - per.
d 3 Profibus 1800
3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia - -
CIP 107.1.4
4/Halt/ h AL E:Detener
ModbusTCP
5/ Start Profile Positioning/ 5 P £ P: Solicitud de inicio de 1800
movimiento
EtherCAT
6 / Current Limitation / . L . [1: Limita la corriente al valor del 3007:4y
parametro
PROFINET 1800
71ZeroClamp/ L L 11 P: Zero Clamp
8 / Velocity Limitation/ V L . 1: Limita la velocidad al valor del
parametro
9 /Jog Positive / 1o L P:Jog: Se mueve en direccion positiva
10/ Jog Negative/ J o [ n: Jog: Se mueve en direccion
negativa
11/ Jog Fast/Slow / {1 o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento
12 / Gear Ratio Switch / L ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision
13/ Start Single Data Set/ 4 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos
14 / Data Set Select/ 4 5 E L : Motion Sequence: Seleccion del
registro de datos
15/ Data Set Bit 0/ d 5 b O0: Motion Sequence: Bit de registro
de datos O
16 / Data Set Bit1/ Jd 5 b I: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1
17 | Data Set Bit 2/ 4 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2
18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3
19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje
20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Afiade el segundo
offset de engranaje
21/ Reference Switch (REF) / ~ E F: Interruptor de referencia
22 |/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo
23 / Negative Limit Switch (LIMN)/ L . /1 n: Final de carrera
negativo
24 | Switch Controller Parameter Set/ [ P A r: Activa el juego
de parametros de lazo de control
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
27 | Operating Mode Switch / 1 5W E : Activa el modo de
funcionamiento
28 / Velocity Controller Integral Off/ £ n o F: Desconecta la
accién integral del controlador de velocidad
29 / Start Motion Sequence / 5 E 1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento
30/ Start Signal Of RMAC / 5 r [1 c : Iniciar sefial de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 1 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o F: Activa el modo de
funcionamiento
35/ Data Set Bit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4
36 / Data SetBit 5/ 4 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5
37/ Data SetBit 6/ d 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6
38 /Inversion Al11 (10 Module) / A | I .: Invierte la entrada
analégica Al11 (moédulo E/S)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invierte la entrada
analégica Al12 (modulo E/S)
40 / Release Holding Brake / - E h b: Abre el freno de parada
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.
10funct_DI4 Funcién entrada DI4. - UINT16 CANopen
3007:5n
LConF— - 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o- Modbus 1802
2 /Fault Reset/ F ~ E 5: Fault Reset tras error - per.

da.4

3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia
4/Halt/ h AL E: Detener

5/ Start Profile Positioning/ 5 P £ P: Solicitud de inicio de
movimiento

6 / Current Limitation/ L . 1: Limita la corriente al valor del
parametro

7/ZeroClamp/ L L 1 FP: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L , /1: Limita la velocidad al valor del
parametro

9 /Jog Positive/ 1 a L P: Jog: Se mueve en direccion positiva

10/ Jog Negative / J o L n: Jog: Se mueve en direccion
negativa

11/ Jog Fast/Slow / J o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento

12 / Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos

14 | Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Seleccién del
registro de datos

Profibus 1802
CIP 107.1.5

ModbusTCP
1802

EtherCAT
3007:5n

PROFINET 1802
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via
Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto
15/ Data Set Bit 0/ d 5 b 0O: Motion Sequence: Bit de registro
de datos O
16 / Data Set Bit1/ Jd 5 b I: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1
17 | Data Set Bit 2/ d 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2
18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3
19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje
20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Ahade el segundo
offset de engranaje
21/ Reference Switch (REF) / ~ E F: Interruptor de referencia
22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo
23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . /7 n: Final de carrera
negativo
24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Activa el juego
de parametros de lazo de control
27 | Operating Mode Switch / 171 5W E : Activa el modo de
funcionamiento
28 / Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Desconecta la
accion integral del controlador de velocidad
29 / Start Motion Sequence / 5 E /1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento
30/ Start Signal Of RMAC / 5 r 1 c : Iniciar sefial de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 11 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Activa el modo de
funcionamiento
35/ Data SetBit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4
36/ Data SetBit 5/ 4 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5
37 / Data SetBit 6/ d 5 b 6: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6
38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A | | :: Invierte la entrada
analdgica Al11 (mdédulo E/S)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invierte la entrada
analdgica Al12 (moédulo E/S)
40 / Release Holding Brake / - E h b: Abre el freno de parada
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.
|0funct_DI5 Funcion entrada DI5. - UINT16 CANopen
3007:6n
LonF— - 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de forma libre - R/W
o - Modbus 1804
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset tras error - per.
d5 Profibus 1804
3/Enable/ E n A b: Habilita la etapa de potencia - -
CIP 107.1.6
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via

Valor minimo bus de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de
Nombre HMI fabrica Persis-
tente
Valor maximo
Experto

4 /Halt/ h AL E: Detener

5 | Start Profile Positioning/ 5 P £ P: Solicitud de inicio de
movimiento

6 / Current Limitation/ L . 1: Limita la corriente al valor del
parametro

7/Zero Clamp/ L L I1P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L , [1: Limita la velocidad al valor del
parametro

9/Jog Positive/ 1 o L P: Jog: Se mueve en direccion positiva

10/ Jog Negative / 1o L n: Jog: Se mueve en direccién
negativa

11/ Jog Fast/Slow / 1 o L F: Jog: Cambia entre el movimiento
rapido y lento

12 | Gear Ratio Switch / L ~ A E : Electronic Gear: Cambia
entre dos relaciones de transmision

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Inicia
un solo registro de datos

14 /| Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Seleccion del
registro de datos

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b O: Motion Sequence: Bit de registro
de datos O

16 / Data SetBit1/ d 5 b [: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 1

17 / Data SetBit2/ d 5 b 2: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 3

19 / Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Afiade el primer
offset de engranaje

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Afiade el segundo
offset de engranaje

21/ Reference Switch (REF) / - E F: Interruptor de referencia

22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . /1 P: Final de carrera
positivo

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L /1 n: Final de carrera
negativo

24 |/ Switch Controller Parameter Set/ L P A ~: Activa el juego
de parametros de lazo de control

27 | Operating Mode Switch / 71 5W E : Activa el modo de
funcionamiento

28 / Velocity Controller Integral Off/ £ n o F: Desconecta la
accion integral del controlador de velocidad

29/ Start Motion Sequence / 5 £ 1 5: Motion Sequence: Inicia
una secuencia de movimiento

30/ Start Signal Of RMAC / 5 r I1 c : Iniciar sefal de
movimiento relativo tras Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC / A r 1 c : Activa el movimiento relativo tras
Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode / A c o P: Activa el modo de
funcionamiento

ModbusTCP
1804

EtherCAT
3007:6h

PROFINET 1804
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Nombre de
parametro

Menu HMI
Nombre HMI

Descripcion

Unidad
Valor minimo

Ajuste de
fabrica

Valor maximo

Tipo de
dato

R/IW

Persis-
tente

Experto

Direccién de
parametro via
bus de campo

35/ Data SetBit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 4

36 / Data SetBit 5/ d 5 b 5: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 5

37/ Data SetBit 6 / 4 5 b 6: Motion Sequence: Bit de registro
de datos 6

38 / Inversion Al11 (10 Module)/ A | | .:: Invierte la entrada
analdgica Al11 (mddulo E/S)

39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invierte la entrada
analégica Al12 (médulo E/S)

40 / Release Holding Brake / ~ E h b: Abre el freno de parada

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de potencia esta
desactivada.

Los ajustes modificados se aplican la siguiente vez que se
conecta el equipo.

Parametrizacion de las funciones de salida de senal

Funcion de salida de senal

A las salidas de senal digitales se les pueden asignar diferentes funciones de

salida de sefial.

Las funciones de las entradas y salidas varian en funcién del modo de
funcionamiento establecido y de los ajustes de los correspondientes parametros.

AADVERTENCIA

de funcionamiento.

y casos de error.

muerte o dafos en el equipo.

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Verifique que el cableado es adecuado para la configuracion de fabrica 'y
cualquier parametrizacion posterior.

» Arranque el sistema solo cuando no haya personas ni obstaculos en la zona

» Enla puesta en marchay al efectuar actualizaciones u otros cambios en el
variador, realice un test meticuloso de todos los estados de funcionamiento

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

Si se detecta un error, el estado de las salidas de sefial permanece activo
conforme a la funcién de salida de sefial asignada.
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Configuracion de fabrica

En la siguiente tabla se muestra el ajuste de fabrica de las salidas de sefiales
digitales en funcién del modo de funcionamiento ajustado en el modo de control

Window

Window

Threshold

local:
Senal Jog Electronic Gear Profile Torque Profile Velocity Motion Sequence
DQO No Fault No Fault No Fault No Fault Motion Sequence:
Done
DQ1 Active Active Active Active Active
DQ2 In Position Deviation In Position Deviation Current Below In Velocity Deviation Motion Sequence:

Window

Start Acknowledge

La siguiente tabla muestra el ajuste de fabrica de las salidas de sefales digitales

en el modo de control bus de campo:

Senal Funcién de salida de seiial
DQO No Fault

DQ1 Active

DQ2 Freely Available

0198441113770.14
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Parametrizacion

En la siguiente tabla se muestra un resumen de las posibles funciones de las
salidas de sefal, dependiendo del modo de funcionamiento ajustado en el modo

de control local:

Funcién de salida de seiial Jog Electronic | Profile Profile Motion Descripcion en la seccion
Gear Torque Velocity Sequence

Freely Available . . . . . Establecer la salida de sefial
mediante parametro, pagina
351

No Fault . . . . . Indicacion del estado de
funcionamiento a través de
salidas de sefial, pagina 256

Active . . . . . Indicacion del estado de
funcionamiento a través de
salidas de sefial, pagina 256

RMAC Active Or Finished . . . . . Movimiento relativo tras
Capture (RMAC), pagina 365

In Position Deviation Window . . . Ventana de desviacion de
posicion, pagina 394

In Velocity Deviation Window . . . . Ventana de desviacion de
velocidad, pagina 396

Velocity Below Threshold . . . . . Umbral de velocidad, pagina
398

Current Below Threshold . . . . . Umbral de corriente, pagina
399

Halt Acknowledge . . . . . Interrupcion del movimiento
con Halt, pagina 340

Motion Sequence: Start . Modo de funcionamiento

Acknowledge Motion Sequence, pagina 323

Motor Standstill . . . . . Parada del motor y direccion
de movimiento, pagina 380

Selected Error . . . . . Mostrar mensajes de error,
pagina 421

Drive Referenced (ref_ok) . Modalidad de funcionamiento
Homing, pagina 310

Selected Warning . . . . . Mostrar mensajes de error,
pagina 421

Motion Sequence: Done . Modo de funcionamiento
Motion Sequence, pagina 323

Motor Moves Positive . . . . . Parada del motor y direccion
de movimiento, pagina 380

Motor Moves Negative . . . . . Parada del motor y direccion
de movimiento, pagina 380

La siguiente tabla muestra un resumen de las funciones posibles de las salidas de
sefal en el modo de control bus de campo:

Funcién de salida de seial

Descripcion en la seccion

Freely Available

Establecer la salida de sefial mediante parametro, pagina
351

No Fault Indicacion del estado de funcionamiento a través de salidas
de sefal, pagina 256

Active Indicacion del estado de funcionamiento a través de salidas
de sefal, pagina 256

RMAC Active Or Finished Movimiento relativo tras Capture (RMAC), pagina 365

In Position Deviation Window

Ventana de desviacion de posicion, pagina 394

In Velocity Deviation Window

Ventana de desviacién de velocidad, pagina 396
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Funcién de salida de senal

Descripcion en la seccion

Velocity Below Threshold

Umbral de velocidad, pagina 398

Current Below Threshold

Umbral de corriente, pagina 399

Halt Acknowledge Interrupcién del movimiento con Halt, pagina 340
Motion Sequence: Start Modo de funcionamiento Motion Sequence, pagina 323
Acknowledge

Motor Standstill Parada del motor y direccién de movimiento, pagina 380

Selected Error

Mostrar mensajes de error, pagina 421

Drive Referenced (ref_ok)

Modalidad de funcionamiento Homing, pagina 310

Selected Warning

Mostrar mensajes de error, pagina 421

Motion Sequence: Done

Modo de funcionamiento Motion Sequence, pagina 323

Position Register Channel 1

Registro de posicién, pagina 386

Position Register Channel 2

Registro de posicién, pagina 386

Position Register Channel 3

Registro de posicion, pagina 386

Position Register Channel 4

Registro de posicién, pagina 386

Motor Moves Positive

Parada del motor y direccion de movimiento, pagina 380

Motor Moves Negative

Parada del motor y direccion de movimiento, pagina 380

Usando los siguientes parametros se pueden parametrizar las salidas de sefales

digitales:
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
I0funct_DQO Funcién salida DQO. - UINT16 CANopen 3007:9y
LonF— i1-0- 1/ Freely Available / n o n E : Disponible de - R/W Modbus 1810
forma libre
dol - per. Profibus 1810
2/NoFault/ n F L E: Sefaliza los estados de
funcionamiento Ready To Switch On, Switched - - CIP 107.1.9
On y Operation Enabled
ModbusTCP 1810
3/ Active/ Ac t .:Sefala el estado de
funcionamiento Operation Enabled EtherCAT 3007:9n
4/ RMAC Active Or Finished / - 1 c A: PROFINET 1810
Movimiento relativo tras Capture activo o
finalizado (RMAC)
5/ In Position Deviation Window/ :n - P:
Desviacién de posicién dentro de la ventana
6/ In Velocity Deviation Window/ i n - V:
Desviacién de velocidad dentro de la ventana
7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Velocidad del motor por debajo del umbral
8/ Current Below Threshold/ t hr:
Corriente del motor por debajo del umbral
9/ Halt Acknowledge / h A L E: Confirmacién
de Halt
11 / Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Confirmacion de
solicitud de inicio
13 / Motor Standstill / 15 £ d: Motor parado
14/ Selected Error / 5 E r r: Esta presente uno
de los errores indicados de las clases de error 1 a
4
15/ Valid Reference (ref_ok)/ - E F o: El punto
cero es valido (ref_ok)
16 / Selected Warning / 5W r n: Esta presente
uno de los errores indicados de la clase de error 0
17 | Motion Sequence: Done/ 15 [ o: Motion
Sequence: Secuencia de movimiento concluida
18 / Position Register Channel1/ P~ [ I:
Canal 1 del registro de posiciéon
19 / Position Register Channel 2/ P~ [ Z:
Canal 2 del registro de posicién
20/ Position Register Channel 3/ P~ [ 3:
Canal 3 del registro de posiciéon
21/ Position Register Channel4/ P~ [ 4:
Canal 4 del registro de posiciéon
22 | Motor Moves Positive / 1 P o 5: El motor se
mueve en direccion positiva
23/ Motor Moves Negative / 1 n E L: El motor
se mueve en direccion negativa
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.
I0funct_DQ1 Funcién salida DQ1. - UINT16 CANopen 3007:Ay
LonF— i-0- - R/W Modbus 1812
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
do | 1/ Freely Available / n o n E: Disponible de - per. Profibus 1812
forma libre
- - CIP 107.1.10
2/ No Fault/ n F L E: Sefaliza los estados de
funcionamiento Ready To Switch On, Switched ModbusTCP 1812
On y Operation Enabled
EtherCAT 3007:An
3/ Active/ A c E .: Sefala el estado de
funcionamiento Operation Enabled PROFINET 1812
4 /| RMAC Active Or Finished/ ~ T1c A:
Movimiento relativo tras Capture activo o
finalizado (RMAC)
5/ In Position Deviation Window/ :n - P:
Desviacion de posicion dentro de la ventana
6/ In Velocity Deviation Window/ :n - V:
Desviacion de velocidad dentro de la ventana
7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Velocidad del motor por debajo del umbral
8/ Current Below Threshold/ k£ hr:
Corriente del motor por debajo del umbral
9 / Halt Acknowledge / h A L E: Confirmacion
de Halt
11 / Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Confirmacion de
solicitud de inicio
13 / Motor Standstill / 11 5 £ d: Motor parado
14/ Selected Error/ 5 E r r : Esta presente uno
de los errores indicados de las clases de error 1 a
4
15/ Valid Reference (ref_ok) / - E F o: El punto
cero es valido (ref_ok)
16 / Selected Warning / 5\W r n: Esta presente
uno de los errores indicados de la clase de error 0
17 | Motion Sequence: Done/ 15 L o: Motion
Sequence: Secuencia de movimiento concluida
18 / Position Register Channel1/ P~ [ I:
Canal 1 del registro de posicion
19 / Position Register Channel 2/ P~ [ 2:
Canal 2 del registro de posicion
20/ Position Register Channel 3/ P~ [ 3:
Canal 3 del registro de posicion
21/ Position Register Channel 4/ P~ [ Y:
Canal 4 del registro de posicién
22 | Motor Moves Positive / 1P o 5: El motor se
mueve en direccion positiva
23/ Motor Moves Negative / 1 n E L: El motor
se mueve en direccion negativa
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.
10funct_DQ2 Funcién salida DQ2. - UINT16 CANopen 3007:Bp,
LonF— i1-0o- 1/ Freely Available / n o n E : Disponible de - R/W Modbus 1814
forma libre
dod - per. Profibus 1814
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
2/NoFault/ n F L E: Sefaliza los estados de - - CIP 107.1.11
funcionamiento Ready To Switch On, Switched
On y Operation Enabled ModbusTCP 1814
3/ Active/ Ac t .:Sefala el estado de EtherCAT 3007:Bh
funcionamiento Operation Enabled
PROFINET 1814
4 | RMAC Active Or Finished/ - [1c A:
Movimiento relativo tras Capture activo o
finalizado (RMAC)
5/ In Position Deviation Window/ :n - P:
Desviacién de posicién dentro de la ventana
6/ In Velocity Deviation Window/ i n - V:
Desviacion de velocidad dentro de la ventana
7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Velocidad del motor por debajo del umbral
8/ Current Below Threshold/ 't hr:
Corriente del motor por debajo del umbral
9/ Halt Acknowledge / h A L E: Confirmacién
de Halt
11 / Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Confirmacion de
solicitud de inicio
13 / Motor Standstill / 115 £ d: Motor parado
14/ Selected Error/ 5 E r r : Esta presente uno
de los errores indicados de las clases de error 1 a
4
15/ Valid Reference (ref_ok)/ - E F a: El punto
cero es valido (ref_ok)
16 / Selected Warning / 5\W r n: Esta presente
uno de los errores indicados de la clase de error 0
17 | Motion Sequence: Done/ 115 [ o: Motion
Sequence: Secuencia de movimiento concluida
18 / Position Register Channel1/ P~ [ I:
Canal 1 del registro de posiciéon
19 / Position Register Channel 2/ P~ [ 2:
Canal 2 del registro de posicién
20/ Position Register Channel 3/ P~ [ 3:
Canal 3 del registro de posiciéon
21/ Position Register Channel4/ P~ [ 4:
Canal 4 del registro de posiciéon
22/ Motor Moves Positive / 1P o 5: El motor se
mueve en direccién positiva
23 / Motor Moves Negative / /1 n £ L: El motor
se mueve en direccion negativa
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.
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Parametrizacion del antirrebote de software

Tiempo de antirrebote

El tiempo de antirrebote de las entradas de sefal esta compuesto por el
antirrebote de hardware y el antirrebote de software.

El tiempo de antirrebote de hardware esta configurado de forma permanente,
consulte Sefales de entradas digitales de 24 V (tiempo de conmutacién de

hardware), pagina 41.

Cuando se modifica una funcién de sefal establecida, el tiempo de antirrebote del

software se restablece al ajuste de fabrica tras apagar y encender el variador.

A través de los siguientes parametros puede ajustarse el tiempo de antirrebote

del software:

4/1.00 ms: 1,00 ms
5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
DI_0_Debounce Tiempo de antirrebote DIO. - UINT16 CANopen 3008:20y,
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2112
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2112
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.32
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2112
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:20y
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2112
6/1.50 ms: 1,50 ms
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
DI_1_Debounce Tiempo de antirrebote DI1. - UINT16 CANopen 3008:214
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2114
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2114
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.33
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2114

EtherCAT 3008:21y
PROFINET 2114
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5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
DI_2 _Debounce Tiempo de antirrebote DI2. - UINT16 CANopen 3008:22y
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2116
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2116
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.34
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2116
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:22;,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2116
6/1.50 ms: 1,50 ms
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
DI_3_Debounce Tiempo de antirrebote DI3. - UINT16 CANopen 3008:23h
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2118
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2118
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.35
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2118
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:23;,

PROFINET 2118
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5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
DI_4 _Debounce Tiempo de antirrebote DI4. - UINT16 CANopen 3008:24y
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2120
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2120
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.36
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2120
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:24,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2120
6/1.50 ms: 1,50 ms
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
DI_5 Debounce Tiempo de antirrebote DI5. - UINT16 CANopen 3008:25,
0/ No: Sin antirrebote de software 0 R/W Modbus 2122
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2122
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.37
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2122
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:25y,

PROFINET 2122
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Interfaz PTly PTO

Ajuste de la interfaz PTI

Tipo de senal piloto

En la interfaz PTI pueden conectarse sefiales A/B, sefiales P/D o sefiales CW/

1/PID Signals / P d: Sefiales PULSE y DIR

2/ CWICCW Signals / £ W c c: Sefiales hacia la
derecha y hacia la izquierda

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

CCW.
Ajuste con el parametro PTI_signal_type el tipo de sefal piloto para la interfaz
PTI.
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Mena HMI RW
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
PTI_signal_type Tipo de sefial de valor de referencia para la - UINT16 CANopen 3005:2y
interfaz PTI.
LonF— 1-0o- 0 R/W Modbus 1284
0/ A/B Signals / A k: Sefiales ENC_Ay ENC_B
1o P (evaluacion cuadruple) 0 per. Profibus 1284
2 - CIP 105.1.2

ModbusTCP 1284
EtherCAT 3005:2;
PROFINET 1284

Inversion de las senales piloto

La direccion de contaje de las sefiales piloto en la interfaz PTI puede invertirse a
través del parametro InvertDirOfCount.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
InvertDirOfCount Inversion de la direccion de contaje en la interfaz - UINT16 CANopen 3008:7h
PTI.
0 R/W Modbus 2062
0/ Inversion Off: La inversion de la direccion de )
contaje esta desactivada 0 per. Profibus 2062
1/ Inversion On: La inversion de la direccién de | 1 - CIP 108.1.7
contaje esta activada
ModbusTCP 2062

EtherCAT 3008:7h

PROFINET 2062

Ajustar el valor de posicién

El valor de posicion en la interfaz PTI puede ajustarse manualmente o a través del

parametro p_PT| act_set.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
p_PTI_act_set Valor de posicién en la interfaz PTI. INC INT32 CANopen 3008:29x
Disponible con la versién de firmware 2V01.26. -2147483648 R/W Modbus 2130
- - Profibus 2130
2147483647 - CIP 108.1.41
ModbusTCP 2130

EtherCAT 3008:29y
PROFINET 2130

Ajuste de la interfaz PTO

Modo de utilizacion de la interfaz PTO

Con la interfaz PTO pueden extraerse del equipo sefiales piloto.

Para la interfaz PTO se dispone de diferentes modos de utilizacién:

» Simulacién de encoder basada en un valor de posicién

« Simulacién de encoder basada en la corriente nominal

e Senal PTI

A través del parametro PTO_mode se ajusta el tipo de uso de la interfaz PTO.

2/ Esim pRef/ P ~ E F: Simulacion de encoder
basada en la posicion de referencia (_p_ref)

3/PTI Signal/ P £t .: Directamente la sefial de
la interfaz PTI

4/ Esim pActEnc 2/ P E n 2: Simulacién de
encoder basada en la posicion real del encoder 2
(modulo)

5/EsimiqRef/ : - E F: Simulacion de encoder
basada en la corriente nominal

6/ Esim pActRaw Enc2/ £ n c 2: Simulacién de
encoder basada en el valor de posicion sin
procesar del encoder 2 (médulo)

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican durante la
siguiente activacion de la etapa de potencia.

Nombre de Descripcién Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus

Valor minimo de campo
Menu HMI R/W

Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-

Valor maximo te

Experto
PTO_mode Modo de utilizacién de la interfaz PTO. - UINT16 CANopen 3005:1Fn
LonF—>ALCL - 0/ Off/ o F F: Interfaz PTO deshabilitada 0 R/W Modbus 1342
PEan 1/Esim pActEnc 1/ P E n I: Simulacion de 0 per. Profibus 1342
encoder basada en la posicion real del encoder 1
6 - CIP 105.1.31

ModbusTCP 1342
EtherCAT 3005:1Fh
PROFINET 1342
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Simulacién de encoder basada en un valor de posicion

Son posibles los siguientes tipos de simulacién de encoder basados en un valor

de posicion:

» Simulacién de encoder basada en la posicion real del encoder 1

» Simulacién de encoder basada en los valores de referencia (_p_ref)

« Simulacién de encoder basada en la posicion real del encoder 2

» Simulacioén de encoder basada en el valor de posicion sin procesar
(parametro ResolENC?2) del encoder 2 (con version de firmware 2V01.26)

La resolucion de la simulacion de encoder se ajusta usando el parametro ESIM_

scale.
Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menua HMI RW
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ESIM_scale Resolucién de la simulacion de encoder. Encinc UINT16 CANopen 3005:15h
LonF— i-a- La resolucion es la cantidad de incrementos por 8 R/W Modbus 1322
revolucion (sefial AB con evaluacion cuadruple).
ESSC 4096 per. Profibus 1322
El pulso indice se genera una vez por revolucién
en un intervalo en el que la sefial A y la sefal B 65535 - CIP 105.1.21

estan en high.

Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.

Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.

ModbusTCP 1322
EtherCAT 3005:15,
PROFINET 1322

Con la versioén de firmware 2V01.10 puede ajustarse una resolucién con

posiciones decimales.

A través del parametro ESIM_HighResolution se ajusta la resolucion con

posiciones decimales.
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ESIM_ Simulacion de encoder: alta resolucion. Encinc UINT32 CANopen 3005:32y
HighResolution
Indica el numero de incrementos por revolucion 0 R/W Modbus 1380
con posicién decimal de 12 bits. Si el parametro
se ajusta a un multiplo de 4096, el pulso indice se | 0 per. Profibus 1380
generara exactamente en la misma posicién antes
de una revolucion. 268431360 expert CIP 105.1.50
El ajuste del parametro ESIM_scale solo se utiliza ModbusTCP 1380
si el parametro ESIM_HighResolution esta
establecido en 0. De lo contrario, se utiliza el EtherCAT 3005:32n
ajuste de ESIM_HighResolution.
u -9 ut PROFINET 1380
Ejemplo: Son necesarios 1417,322835 pulsos de
simulacién de encoder por revolucion.
Ajuste de parametro: 1417,322835 * 4096 =
5805354.
En este ejemplo, el pulso indice se genera
exactamente cada 1417 pulsos. Esto significa que
el pulso indice se desplaza con cada revolucion.
Solo es posible modificar el ajuste si la etapa de
potencia esta desactivada.
Los ajustes modificados se aplican la siguiente
vez que se conecta el equipo.
Con la versién de firmware 2V01.10 es posible ajustar un desplazamiento de
fases de la simulacion de encoder.
A través del parametro ESIM_PhaseShift se ajusta el desplazamiento de fases de
la simulacién de encoder.
Nombre de Descripcién Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
ESIM_PhaseShift Simulaciéon de encoder: desplazamiento de fases | - INT16 CANopen 3005:33h
para salida de pulsos.
-32768 R/W Modbus 1382
Los pulsos generados con la simulacién de
encoder pueden desplazarse en unidades de 1/ 0 - Profibus 1382
4096 pulsos de encoder. El desplazamiento
provoca un offset de posicién en PTO. El pulso 32767 expert CIP 105.1.51

indice también se desplaza.
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Disponible con la version de firmware 2V01.10.

ModbusTCP 1382
EtherCAT 3005:33;,
PROFINET 1382

Simulacion de encoder basada en la corriente nominal

En la simulacion de encoder basada en la corriente nominal se emiten senales A/
B. La frecuencia maxima de las sefiales A/B es de 1,6 * 10-6 incrementos por
segundo y se corresponde aqui con la corriente nominal maxima (valor en el

parametro CTRL | _max).

Con la versién de firmware 2VV01.20 es posible ajustar una simulacién de encoder

basada en la corriente nominal.
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Senal PTI

Si se ha ajustado la sefial PTI mediante el pardmetro PTO_mode, la senal de la
interfaz PTI se ejecuta directamente.
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Conmutar el juego de parametros de lazo de control

Resumen de la estructura de los controladores

Aspectos generales

El siguiente grafico muestra un resumen de la estructura de los controladores.

@

@

©)

_Ig act rms, Id act rms @]

~v_act, n act

_p_act, _p_actInt @ G

1 Controlador de posicion
2 Controlador de velocidad
3 Controlador de corriente

4 Evaluacion de encoder

Position Controller

El controlador de posicién reduce al minimo la diferencia entre el valor de
referencia de posicién y la posicién real (desviacion de posicion). En parada del
motor, la desviacidn de posicidn es practicamente cero si el controlador de
posicion esta correctamente ajustado.

La condicién para un buen ajuste del controlador de posicién es un bucle de
control de velocidad optimizado.

Controlador de velocidad

El controlador de velocidad regula la velocidad del motor variando la corriente del
motor segun la situacion de carga. El controlador de velocidad determina de
forma decisiva la rapidez de reaccion del variador. La dinamica del controlador de
velocidad depende:

del momento de inercia del accionamiento y de la distancia del controlador
Potencia del motor

Rigidez y elasticidad de los elementos en el flujo de fuerza

del juego de los elementos mecanicos del accionamiento

de la friccién

0198441113770.14
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Controlador de corriente

El controlador de corriente determina el par de accionamiento que se entrega al
motor. Con los datos del motor memorizados, el controlador de corriente se ajusta
automaticamente de forma 6ptima.

Resumen del controlador de posicion

Descripcion general

El siguiente grafico muestra un resumen del controlador de posicion.

_p_PTI act
_Vv_PTI act _pref v
_—— |

G|
T®

CTRL1 KFPp

_p dif comp
@ “E®

o \
® T e [ :

CTRL1 KPp

RAMP v _max
RAMP v_acc
RAMP v_dec

_p act, p actlInt

1 Sefiales piloto para el modo de funcionamiento Electronic Gear (sincronizacién de posicion)

2 Evaluacion de las sefiales piloto para el modo de funcionamiento Electronic Gear

3 Valores de destino para los modos de funcionamiento Jog, Profile Position, Homing y Motion Sequence
4 Perfil de movimiento para la velocidad

5 Control feed-forward de velocidad

6 Controlador de posiciéon

Periodo de muestreo

El periodo de muestreo del controlador de posicion es de 250 ps.

Resumen del controlador de velocidad

Descripcién general

El siguiente grafico muestra un resumen del controlador de velocidad.
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®
<:> _pref acc
CTRL KFAcc <:>
<:> L::L» - T

RAMP v_enable |
RAMP v max
RAMP v acc
RAMP v _dec

O

CTRL_SpdFric
CTRL1 KFric

® @ ®)
A gfo_’H E [ K © B

CTRL v_max CTRL1 OSupDamp CTRL1 TAUnref CTRL1 KPn
CTRL1 OSupDlay CTRL1_ TNn

VvV _act

1 Sefales piloto para el modo de funcionamiento Electronic Gear con el método "Sincronizacion de velocidad" y
valores de destino para el modo de funcionamiento Profile Velocity

2 Perfil de movimiento para la velocidad

3 Limitacion de velocidad

4 Filtro Overshoot Suppression (parametro accesible en el modo de experto)

5 Constante de tiempo del filtro del valor de referencia de velocidad

6 Control feed-forward de aceleracién (parametro accesible en el modo de experto)
7 Compensacion de friccidon (parametro accesible en el modo de experto)

8 Controlador de lazo de velocidad

Periodo de muestreo

El periodo de muestreo del controlador de velocidad es de 62,5 pus.

Resumen del controlador de corriente

Descripcién general

El siguiente grafico muestra un resumen del controlador de corriente.
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®
®

RAMP tqg_enable
RAMP tg slope

O / O
o © oel A e | [ >
CTRL_I max CTRL1 Nfldamp CTRL1 TAUiref
CTRL1 Nf2damp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nf2freqg

CTRL1_Nflbandw
CTRL1_Nf2bandw

~Ig act rms, Id act rms

1 Valores de destino para el modo de funcionamiento Profile Torque
2 Perfil de movimiento para el par

3 Limitacién de corriente

4 Filtro Notch (parametro accesible en el modo de experto)

5 Constante de tiempo del filtro del valor de referencia de corriente
6 Controlador de corriente

7 Etapa de potencia

Periodo de muestreo

El periodo de muestreo del controlador de corriente es de 62,5 ps.

Parametros de lazo de control parametrizables

Juego de parametros de lazo de control

El producto dispone de 2 juegos de parametros de de lazo de control
parametrizables por separado. Los valores determinados en un autotuning para
los parametros del lazo de control se memorizan en el juego de parametros de
lazo de control 1.

Un juego de parametros de lazo de control esta compuesto por parametros de
acceso libre y por parametros a los que Unicamente puede accederse en el modo
de experto.
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Juego de parametros de lazo de control 1 Juego de parametros de lazo de control 2
Parametros de acceso libre: Parametros de acceso libre:
CTRL1_KPn CTRL2_KPn

CTRL1_TNn CTRL2_TNn

CTRL1_KPp CTRL2 KPp

CTRL1_TAUiref CTRL2_TAUiref
CTRL1_TAUnref CTRL2_TAUnref

CTRL1_KFPp CTRL2_KFPp

Parametros del modo de experto: Parametros del modo de experto:
CTRL1_Nfidamp CTRL2_Nf1damp
CTRL1_Nftfreq CTRL2_Nftfreq
CTRL1_Nf1bandw CTRL2_Nf1bandw
CTRL1_Nf2damp CTRL2_Nf2damp
CTRL1_Nf2freq CTRL2_Nf2freq
CTRL1_Nf2bandw CTRL2_Nf2bandw
CTRL1_Osupdamp CTRL2_Osupdamp
CTRL1_Osupdelay CTRL2_Osupdelay

CTRL1_Kfric CTRL2_Kfric

Consulte las secciones Juego de parametros de lazo de control 1, pagina 245y
Juego de parametros de lazo de control 2, pagina 248.

Parametrizacion

» Seleccionar el juego de parametros de controlador
Seleccidn del juego de parametros de lazo de control tras la conexion
Consulte Seleccionar el juego de parametros de lazo de control, pagina 239.
+ Conmutar automaticamente el juego de pardmetros de lazo de control
Es posible conmutar entre dos juegos de parametros de lazo de control.

Consulte Conmutar automaticamente el juego de parametros de lazo de
control, pagina 240.

» Copiar juego de parametros de lazo de control

Los valores del juego de parametros de lazo de control 1 puede copiarse al
juego de parametros de lazo de control 2.

Consulte Copiar el juego de parametros de lazo de control, pagina 243.
* Desactivar la accion integral

Es posible desactivar la accion integral y, con ello, el tiempo de accion
integral a través de una entrada de sefial digital.

Consulte Desactivar la accién integral, pagina 244.

Seleccionar el juego de parametros de controlador

Descripcién

El juego de parametros de lazo de control activo se muestran con el parametro
_CTRL_ActParSet.

A través del parametro CTRL_PwrUpParSet puede ajustarse qué juego de
parametros de lazo de control debe activarse tras la conexion. De forma
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alternativa, es posible ajustar si debe conmutarse automaticamente entre los dos
juegos de parametros de lazo de control.

A través del parametro CTRL_SelParSet puede conmutarse durante el
funcionamiento entre los dos juegos de parametros de lazo de control.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
_CTRL_ActParSet Juego de parametros de lazo de control activo. - UINT16 CANopen 3011:17x
Valor 1: Juego de parametros de lazo de control 1 | - R/- Modbus 4398
activo
- - Profibus 4398
Valor 2: Juego de parametros de lazo de control 2
activo - - CIP 117.1.23
Un juego de parametros de lazo de control se ModbusTCP 4398
activa después de transcurrir el tiempo ajustado
para la conmutacioén de parametros (CTRL_ EtherCAT 3011:17x
ParChgTime).
PROFINET 4398
CTRL_PwrUpParSet | Seleccion del juego de parametros de lazo de - UINT16 CANopen 3011:18y,
control al conectar.
0 R/W Modbus 4400
0/ Switching Condition: La condicion de
conmutacion se utiliza para conmutar el juegode | 1 per. Profibus 4400
parametros de lazo de control
2 - CIP 117.1.24
1/ Parameter Set 1: Se utiliza el juego de
parametros de lazo de control 1 ModbusTCP 4400
2/ Parameter Set 2: Se utiliza el juego de EtherCAT 3011:18n
parametros de lazo de control 2
PROFINET 4400
El valor elegido también se escribe en CTRL _
SelParSet (no persistente).
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
CTRL_SelParSet Seleccion del juego de parametros de controlador. | - UINT16 CANopen 3011:19x
Consulte el parametro CTRL_PwrUpParSet para 0 R/W Modbus 4402
la codificacion
1 - Profibus 4402
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
2 - CIP 117.1.25
ModbusTCP 4402
EtherCAT 3011:19y
PROFINET 4402

Conmutar automaticamente el juego de parametros de lazo de
control

Descripcién

Es posible conmutar automaticamente entre los dos juegos de parametros de
lazo de control.

Para conmutar entre los juegos de parametros de lazo de control pueden
ajustarse las siguientes dependencias:

+ Entrada de sefial digital
* Ventana de desviacion de posicion
* Velocidad de destino inferior al valor parametrizable
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* Velocidad real inferior al valor parametrizable

Ajustes

El siguiente grafico muestra un resumen de la conmutacion entre los juegos de
parametros.

CLSET_ParSwiCond
=1 ‘ =2 ‘ =3

— ’

|CLSET_p_DiffWin_usr| |CLSET_V_Threshol|

— E Controller E ‘ ¢
Parameter E

| CLSET_winTime |

Diagrama de tiempo

Los parametros de acceso libre se adaptan de forma lineal. La adaptacién lineal
de los valores del juego de parametros de lazo de control 1 a los valores del juego
de parametros de lazo de control 2 se lleva a cabo durante el tiempo
parametrizable CTRL_ParChgTime.

Los parametros accesibles en el modo de experto se conmutan directamente, una
vez transcurrido el tiempo parametrizable CTRL _ParChgTime, al valor del otro
juego de parametros de lazo de control.

El siguiente grafico muestra el diagrama de tiempo para la conmutacion de los
parametros del lazo de control.

Diagrama de tiempo para la conmutacién de los juegos de parametros de lazo de
control

CTRL1 KPn <:> CTRL2_ KPn
CTRL1_TNn CTRL2_TNn
CTRL1 KPp CTRL2 KPp

CTRL1 TAUnref
CTRL1 TAUiref
CTRL1 KEPp

CTRL1 Nfldamp
CTRL1 _Nflfreq
CTRL1 Nflbandw
CTRL1_Nf2damp
CTRL1 Nf2freq
CTRL1_Nf2bandw
CTRL1 Osupdamp
CTRL1 Osupdelay
CTRL1 Kfric

CTRL2 TAUnref
CTRL2 TAUiref
CTRL2 KFPp

<:> CTRL2 Nfldamp

CTRL_ParChgTime

CTRL2 Nflfreq
CTRL2 Nflbandw
CTRL2_Nf2damp
CTRL2 Nf2freq
CTRL2_Nf2bandw
CTRL2_ Osupdamp
CTRL2 Osupdelay
CTRL2 Kfric

1 Los parametros de acceso libre se cambian de forma lineal en el tiempo

2 Los parametros que solo son accesibles en el modo de experto se adaptan

directamente
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Nombre de
parametro

Menu HMI
Nombre HMI

Descripcion

Unidad
Valor minimo
Ajuste de fabrica

Valor maximo

Tipo de
dato

RIW

Persisten-
te

Experto

Direccion de
parametro via bus
de campo

CLSET_ParSwiCond

Condicién para cambiar de juego de parametros.

0/ None Or Digital Input: Ninguna o
seleccionada funcion para entrada digital

1/ Inside Position Deviation: Dentro de la
desviacion de posicion (el valor esté indicado en
el parametro CLSET_p_DiffWin)

2 | Below Reference Velocity: Por debajo de la
velocidad de referencia (el valor esta indicado en
el parametro CLSET_v_Threshol)

3/ Below Actual Velocity: Por debajo de la
velocidad real (el valor esta indicado en el
parametro CLSET_v_Threshol)

4 |/ Reserved: Reservado

Al producirse la conmutacion del juego de
parametros, los valores de los siguientes
parametros se modifican gradualmente:

- CTRL_KPn

-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

- CTRL_TAUiref

- CTRL_KFPp

Los valores de los siguientes parametros se
modifican cuando termina el tiempo de espera
para cambiar de juego de parametros (CTRL_
ParChgTime):

- CTRL_Nf1tdamp

- CTRL_Nf1freq

- CTRL_Nf1bandw

- CTRL_Nf2damp

- CTRL_Nf2freq

- CTRL_Nf2bandw

- CTRL_Osupdamp

- CTRL_Osupdelay

- CTRL_Kfric

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3011:1A;
Modbus 4404
Profibus 4404

CIP 117.1.26
ModbusTCP 4404
EtherCAT 3011:1An
PROFINET 4404

CLSET p_DiffWin_
usr

Desviacion de posicion para conmutacion del
juego de parametros de lazo de control.

Cuando la desviacion de posicion del controlador
de posiciéon es menor que el valor de este
parametro, se utiliza el juego de parametros de
lazo de control 2. En caso contrario, se utiliza el
juego de parametros de lazo de control 1.

El valor minimo, el ajuste de fabrica y el valor
maximo dependen del factor de escalada.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Disponible con la version de firmware 2V01.03.

usr_p
0

164
2147483647

INT32
R/W

per.

CANopen 3011:25,
Modbus 4426
Profibus 4426

CIP 117.1.37
ModbusTCP 4426
EtherCAT 3011:25y
PROFINET 4426
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CLSET_v_Threshol Umbral de velocidad para conmutacion del juego usr_v UINT32 CANopen 3011:1Dn
de parametros de lazo de control.
0 R/W Modbus 4410
Cuando la velocidad de referencia o la velocidad
real son menores que los valores de este 50 per. Profibus 4410
parametro, se utiliza el juego de parametros de
lazo de control 2. En caso contrario, se utiliza el 2147483647 - CIP117.1.29
juego de parametros de lazo de control 1.
ModbusTCP 4410
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
EtherCAT 3011:1Dy,
PROFINET 4410
CLSET_winTime Ventana de tiempo para cambiar de juego de ms UINT16 CANopen 3011:1Bn,
parametros.
0 R/W Modbus 4406
Valor 0: Supervision de la ventana desactivada.
0 per. Profibus 4406
Valor >0: Tiempo de ventana para los parametros
CLSET_v_Threshol y CLSET_p_DiffWin. 1000 - CIP 117.1.27
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. ModbusTCP 4406
EtherCAT 3011:1Bh
PROFINET 4406
CTRL_ParChgTime Margen de tiempo para la conmutacion del juego ms UINT16 CANopen 3011:14n
de parametros de lazo de control.
0 R/W Modbus 4392
Al producirse la conmutacion del juego de
parametros de lazo de control, los valores de los 0 per. Profibus 4392
siguientes parametros se modifican linealmente:
2000 - CIP 117.1.20
- CTRL_KPn
ModbusTCP 4392
-CTRL_TNn
EtherCAT 3011:14,
- CTRL_KPp
PROFINET 4392
- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Copiar juego de parametros de lazo de control

Descripcién

A través del parametro CTRL_ParSetCopy pueden copiarse los valores del juego
de parametros de lazo de control 1 en el juego de parametros de lazo de control 2
o los valores del juego de parametros de lazo de control 2 en el juego de
parametros de lazo de control 1.

0198441113770.14 243



Servoaccionamiento

Operacién

Cuando el juego de parametros de lazo de control
2 se copia al juego de parametros de lazo de
control 1, el parametro CTRL_GlobGain se ajusta
al 100%.

Los ajustes modificados se aplican de inmediato.

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL_ParSetCopy Copia del juego de parametros de lazo de control. | - UINT16 CANopen 3011:16x
Valor 1: Copiar juego de parametros de lazo de 0,0 R/W Modbus 4396
control 1 a juego de parametros de lazo de control
2 - - Profibus 4396
Valor 2: Copiar juego de parametros de lazo de 0,2 - CIP 117.1.22
control 2 a juego de parametros de lazo de control
1 ModbusTCP 4396

EtherCAT 3011:16n
PROFINET 4396

Desactivar la accién integral

Descripcidn

A través de la funcién de entrada de sefal "Velocity Controller Integral Off" puede
desactivarse la accion integral del controlador de velocidad. Si se desactiva la
accion integral, el tiempo de accién integral del controlador de velocidad (CTRL1_
TNny CTRL2_TNn) se ajusta gradualmente a cero de forma implicita. El lapso de
tiempo hasta alcanzar el valor cero depende del parametro CTRL_ParChgTime.
Con ejes verticales se requiere la accion integral para evitar desviaciones de

posicion en parada.
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Juego de parametros de lazo de control 1

Descripcion general

Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccién de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_KPn Factor P del controlador de velocidad. A/RPM UINT16 CANopen 3012:1y
LonF—>drl- El valor por defecto se calcula en base a 0,0001 R/W Modbus 4610
parametros de motor
Pn I - per. Profibus 4610
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 2,5400 - CIP 118.1.1
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4610
En aumentos de 0,0001 A/RPM. EtherCAT 3012:1n
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4610
CTRL1_TNn Tiempo de accion integral del controlador de ms UINT16 CANopen 3012:2;
velocidad.
LConF—>drl- 0,00 R/W Modbus 4612
Se calcula el valor por defecto
Ein |l - per. Profibus 4612
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
de lazo de control, se produce la adaptacion de 327,67 - CIP 118.1.2
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. ModbusTCP 4612
En pasos de 0,01 ms. EtherCAT 3012:2,
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. PROFINET 4612
CTRL1_KPp Factor P controlador de posicion. 1/s UINT16 CANopen 3012:3y
LConF—>drCL- Se calcula el valor por defecto 2,0 R/W Modbus 4614
PP I Al conmutar entre los dos juegos de parametros - per. Profibus 4614
de lazo de control, se produce la adaptacién de
los valores de forma lineal a través del tiempo 900,0 - CIP 118.1.3
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime.
ModbusTCP 4614
En pasos de 0,1 1/s.
EtherCAT 3012:3h
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
PROFINET 4614
CTRL1_TAUiref Constante de tiempo del filtro del valor de ms UINT16 CANopen 3012:5y
referencia de corriente.
0,00 R/W Modbus 4618
Al conmutar entre los dos juegos de parametros ]
de lazo de control, se produce la adaptacion de 0,50 per. Profibus 4618
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. 4,00 - CIP 118.1.5
En pasos de 0,01 ms. ModbusTCP 4618
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. EtherCAT 3012:5n
PROFINET 4618
CTRL1_TAUnref Constante de tiempo del filtro del valor de ms UINT16 CANopen 3012:4y,
referencia de velocidad.
ConF—>drl - 0,00 R/W Modbus 4616
Al conmutar entre los dos juegos de parametros
ERu ! de lazo de control, se produce la adaptacion de 9,00 per. Profibus 4616
los valores de forma lineal a través del tiempo
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime. 327,67 - CiP118.14
En pasos de 0,01 ms. ModbusTCP 4616
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. EtherCAT 3012:4,
PROFINET 4616
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Nombre de Descripcion Unidad Tipo de Direccion de
parametro dato parametro via bus
Valor minimo de campo
Menu HMI R/W
Ajuste de fabrica
Nombre HMI Persisten-
Valor maximo te
Experto
CTRL1_KFPp Control de velocidad. % UINT16 CANopen 3012:6n
LConF—>drl - Al conmutar entre los dos juegos de parametros 0,0 R/W Modbus 4620
de lazo de control, se produce la adaptacion de
FPFP I los valores de forma lineal a través del tiempo 0,0 per. Profibus 4620
ajustado en el parametro CTRL_ParChgTime.
200,0 - CIP 118.1.6
En pasos de 0,1 %.
ModbusTCP 4620
Los ajustes modificados se aplican de inmediato.
EtherCAT 3012:6n
PROFINET 4620
CTRL1_Nf1damp Filtro Notch 1: amortiguacion. % UINT16 CANopen 3012:8x
En pasos de 0,1 %. 55,0 R/W Modbus 4624
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. 90,0 per. Profibus 4624
99,0 expert CIP 118.1.8
ModbusTCP 4624
EtherCAT 3012:8n
PROFINET 4624
CTRL1_Nf1freq Filtro Notch 1: frecuencia. Hz UINT16 CANopen 3012:9y
Con el valor 15000 el filtro se desactiva. 50,0 R/W Modbus 4626
En pasos de 0,1 Hz. 1500,0 per. Profibus 4626
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. 1500,0 expert CIP 118.1.9
ModbusTCP 4626
EtherCAT 3012:9h
PROFINET 4626
CTRL1_Nf1bandw Filtro Notch 1: ancho de banda. % UINT16 CANopen 3012:An
Definicién del ancho de banda: 1 - Fb/FO 1.0 R/W Modbus 4628
En pasos de 0,1 %. 70,0 per. Profibus 4628
Los ajustes modificados se aplican de inmediato. 90,0 expert CIP 118.1.10
ModbusTCP 4628
EtherCAT 3012:An
PROFINET 4628
CTRL1_Nf2damp Filtro Notch 2: amortiguacion. % UINT16 CANopen 3012:By,
En pasos de 0,1 %. 55,0 R/W