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Manuales de los convertidores DCS800

La siguiente lista incluye todos los documentos disponibles para el sistema de accionamiento DCS800:

de campo para convertidores de CC RETA (Ethernet)]
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Technical Catalogue DCS800 [Catalogo técnico del DCS800] 3ADWO000192 X X X X p X
Hardware Manual DCS800 [Manual de hardware del DCS800] 3ADWO000194 X X p p p p
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Drive specific serial communication [Comunicacion serie especifica del
médulo]
NETA Remote diagnostic interface [Interfaz de diagnéstico remoto 3AFE64605062 X
NETA]
Fieldbus Adapter with DC Drives RPBA- (PROFIBUS) [Adaptador de 3AFE64504215 X
bus de campo para convertidores de CC RPBA (PROFIBUS)]
Fieldbus Adapter with DC Drives RCAN-02 (CANopen) [Adaptador de
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Instrucciones de seguridad

Contenido de este capitulo

En este capitulo se presentan las instrucciones de seguridad que deben
observarse durante la instalacion, el manejo y el servicio del convertidor. Su
incumplimiento puede ser causa de lesiones fisicas y muerte, o puede danar el
convertidor de frecuencia, el motor o la maquinaria accionada. Es importante leer
estas instrucciones antes de iniciar cualquier trabajo en el equipo.

Productos a los que se aplica este capitulo

Este capitulo se aplica al DCS800... tamanos D1 a D7 y unidades de excitador de
campo DCF80x.

Uso de las advertencias y notas

Existen dos tipos de instrucciones de seguridad en este manual: advertencias y
notas. Las advertencias le advierten acerca de estados que pueden ser causa de
graves lesiones fisicas 0 muerte y/o dafos en el equipo. También le aconsejan
acerca del método para evitar tales peligros. Las notas llaman su atencién acerca
de un determinado estado o hecho, o facilitan informacion acerca de un
determinado aspecto. Los simbolos de advertencia se emplean del siguiente
modo:

La advertencia Tension peligrosa previene de
situaciones en que la alta tensién puede causar
lesiones fisicas y/o dafos al equipo.

qgue pueden causar lesiones fisicas o la muerte,
o dafios al equipo por otros medios no eléctricos

La advertencia Descarga electrostatica previene

\ de situaciones en que una descarga
m electrostatica puede danar el equipo .

: La advertencia General previene de situaciones

Instrucciones de seguridad
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Tareas de instalacion y mantenimiento

Estas advertencias se destinan a todos aquellos que trabajen con el convertidor,
el cable a motor o el motor. Si se ignoran, pueden derivarse dafos fisicos o la

muerte.

Solo podra efectuar la instalacion y el mantenimiento del convertidor
de frecuencia un electricista cualificado.

No intente trabajar con el convertidor, el cable a motor o el motor
con la alimentacién principal conectada.
Con un multimetro (impedancia minima de 1 Mohmio), verifique
siempre que:
1. latension entre las fases de entrada del convertidor U1, V1
y W1 y el bastidor se encuentre en torno a los 0 V.
2. latension entre los terminales C+ y D- y el bastidor se
encuentre entorno alos 0 V.
No manipule los cables de control cuando el convertidor o los
circuitos de control externo reciban alimentacion. Los circuitos de
control alimentados de forma externa pueden provocar tensiones
peligrosas dentro del convertidor incluso con la alimentacién
principal del mismo desconectada.
No realice pruebas de resistencia de aislamiento o de
sobretension con el convertidor o sus modulos.
Al volver a conectar el cable a motor, compruebe siempre que los
cables C+ y D- se conecten a los terminales correctos.

Nota:

Los terminales del cable a motor en el convertidor tienen una
tensién peligrosamente elevada cuando esta conectada la
alimentacion de entrada, tanto si el motor esta en marcha como si
no.

En funcion del cableado externo, es posible que existan tensiones
peligrosas (115 V, 220 V 0 230 V) en los terminales de las salidas
de relé SDCS-10B-2 y RDIO.

DCSB800 con la ampliacién del armario: Antes de trabajar con el
convertidor, aisle el conjunto del mismo de la alimentacion.

Instrucciones de seguridad
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A ADVERTENCIA Las tarjetas de circuito impreso contienen

“ 4 componentes sensibles a la descarga electrostatica. Lleve una brida
de muneca de conexion a tierra al manipular las tarjetas. No toque las
tarjetas si no es necesario.

Utilice una brida de conexion a tierra:

Ne de ref. ABB: 3ADV050035P0001

Conexion a tierra
Estas instrucciones se destinan al personal encargado de la conexion
a tierra del convertidor. Si ésta no se efectua de forma adecuada,
pueden ocasionarse lesiones fisicas, la muerte o dafios en el equipo y
un aumento de la interferencia electromagnética

Conecte a tierra el convertidor, el motor y el equipo adyacente
para garantizar la seguridad del personal en todos los casos, y
para reducir las emisiones y absorciones electromagnéticas.

Asegurese de que los conductores de conexion a tierra tengan el
tamano adecuado segun prescriben las normas de seguridad.

En una instalaciéon con multiples convertidores, conecte cada uno
de ellos por separado a tierra (PE) €®.

Minimice las emisiones EMC y realice una una conexion de alta
frecuencia a tierra a 360° para las entradas de cable apantallado
en la placa de acceso al interior.

No instale un convertidor con filtro EMC en una red sin conexién
de neutro a tierra 0 una red con conexion de neutro a tierra de alta
resistencia (por encima de 30 ohmios).

Nota:

Los apantallamientos de los cables de alimentacién son
adecuados para conductores de conexion a tierra de equipos sélo
si tienen el tamafo adecuado para satisfacer las normas de
seguridad.

Dado que la intensidad de fuga normal del convertidor es superior
a 3,5 mA CA o 10 mA CC (segun indica EN 50178, 5.2.11.1), se
requiere una conexion de conductor a tierra fija.

Instrucciones de seguridad
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Cables de fibra 6ptica

A

ADVERTENCIA Manipule los cables de fibra éptica con cuidado. Al
desenchufar cables de fibra dptica, hagalo agarrando el conector y
nunca el cable. No toque los extremos de las fibras, ya que son
extremadamente sensibles a la suciedad. El radio de curvatura minimo
permitido es de 35 mm (1,4 pulg.).

Instalacion mecanica

A

Funcionamiento

A

Estas notas se destinan a los encargados de instalar el convertidor.
Manipule la unidad con cautela para evitar lesiones fisicas y dafos en
el equipo.

* DCS800, tamanos D4...D7: El convertidor pesa. No lo levante sin
ayuda. No levante la unidad por la cubierta anterior. Deje que las
unidades D4 y D5 reposen solamente sobre su parte posterior.

DCS800, tamanos D5...D7: El convertidor pesa. Levantelo
solamente por los cancamos. No incline la unidad. Se volcara si su
inclinacién supera los 6 grados aproximadamente.

* Asegurese de que el polvo resultante de taladrar orificios no se
introduzca en el convertidor de frecuencia durante la instalacion.
El polvo conductor de la electricidad dentro de la unidad puede
causar dafios o un funcionamiento erréneo.

*  Procure una refrigeracion adecuada.

* No fije la unidad mediante soldadura o remaches.

Estas advertencias se destinan a los encargados de planificar el uso
del convertidor o de usarlo. Si no se observan las instrucciones,
pueden sobrevenir lesiones fisicas o la muerte, o dafios en el equipo.

* Antes de ajustar el convertidor de frecuencia y ponerlo en servicio,
verifique que el motor y todo el equipo accionado sean idoneos
para el funcionamiento en todo el rango de velocidad
proporcionado por el convertidor de frecuencia. El convertidor
puede ajustarse para accionar el motor a velocidades por encima
o por debajo de la velocidad base.

* No active las funciones de restauracion automatica de fallos del
Programa de aplicacion estandar si existe la posibilidad de que se
produzcan situaciones peligrosas. Cuando se activan, estas
funciones restauran el convertidor y reanudan el funcionamiento
tras un fallo.

Instrucciones de seguridad
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* No controle el motor con el dispositivo de desconexién (interruptor
de desconexion); en lugar de ello, utilice las teclas del panel de

control @ y o comandos a través de la tarjeta de E/S del
convertidor de frecuencia.

* Conexion a la red
Puede utilizar un interruptor de desconexion (con fusibles) en la
fuente de alimentacion del convertidor de potencia de tiristores
para desconectar de la alimentacion los componentes eléctricos
de la unidad en caso de trabajos de instalacion y mantenimiento El
tipo de desconector usado debe ser un interruptor de desconexion
conforme a EN 60947-3, clase B, para cumplir con las normativas
de la UE, o bien un interruptor que desconecte el circuito de carga
mediante un contacto auxiliar que provoque la apertura de los
contactos principales del interruptor. El desconector de red debe
bloguearse en posicion abierta durante las tareas de instalacion y
mantenimiento.

¢ Deben instalarse botones de paro de emergencia en cada pupitre
de control y en todos los demas paneles de control que requieran
una funcién de paro de emergencia. Al pulsar el boton de paro
(STOP) del panel de control del convertidor de potencia de
tiristores no se provocara ningun paro del motor de emergencia ni
se desconectara el convertidor de cualquier potencial peligroso.
Para evitar estados de funcionamiento no intencionados, o para
apagar la unidad en caso de peligro inminente, segun las normas
de las instrucciones de seguridad, no es suficiente cerrar
simplemente el convertidor mediante las sefiales "RUN", "drive
OFF" o "Emergency Stop", respectivamente del panel de control o
la herramienta para PC.

*  Uso previsto
Las instrucciones de funcionamiento no pueden tener en cuenta
todas las posibles configuraciones del sistema, de funcionamiento
0 de mantenimiento. Por ello, basicamente ofrecen los consejos
necesarios para el personal cualificado durante el funcionamiento
normal de las maquinas y dispositivos en instalaciones
industriales.

Si, en casos especiales, las maquinas y dispositivos eléctricos
estan destinados a un uso en instalaciones no industriales,
pueden ser necesarias normas de seguridad mas estrictas (p. €j.
proteccion frente a contacto por parte de nifios o disposiciones
similares). Estas medidas de seguridad adicionales para la
instalacion debe proporcionarlas el cliente durante el montaje.

Nota:

* Cuando el lugar de control no se ha ajustado en Local (no aparece
una L en la fila de estado de la pantalla), la tecla de paro del panel
de control no detendra el convertidor. Para detenerlo con el panel
de control, pulse la tecla LOC/REM vy, seguidamente, la tecla de

paro .

Instrucciones de seguridad
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Introduccion a este manual

Sinopsis del capitulo
Este capitulo describe la finalidad, contenido y uso previsto de este manual.

Antes de empezar
La finalidad de este manual es proporcionarle la informacién que necesita para
controlar y programar el convertidor de frecuencia.

Lea atentamente las Instrucciones de seguridad en las primeras paginas de este
manual antes de iniciar cualquier trabajo en o con la unidad. Lea el manual antes
de poner en marcha el convertidor. También deben leerse las instrucciones de
instalacion y puesta a punto del DCS800 Hardware Manual [Manual de hardware
del DCS800] y DCS800 Quick Guide [Guia rapida del DCS800] antes de
comenzar.

Este manual describe el firmware estandar del DCS800.
Contenido de este manual

Las Instrucciones de seguridad se encuentran al principio de este manual.

Introduccidn a este manual, el capitulo que lee actualmente, sirve de introduccién
a este manual.

Puesta en marcha. Este capitulo describe el procedimiento basico de puesta en
marcha del convertidor.

Descripcion del firmware. Este capitulo describe el modo de controlar el
convertidor mediante el firmware estandar.

Configuracion de E/S. Este capitulo describe la configuracion de las entradas y
salidas digitales con diferentes posibilidades de hardware.

Comunicacion. Este capitulo describe las capacidades de comunicacion del
convertidor de frecuencia.

Programa Adaptable (AP). Este capitulo describe los fundamentos del Programa
Adaptable y explica como crear un programa.

Lista de senales y parametros. Este capitulo contiene todas las sefales y
parametros.

Funcionamiento del panel de control DCS800. Este capitulo describe como
manejar el panel de control del DCS800.

Analisis de fallos. Este capitulo describe las protecciones y cémo llevar cabo el
analisis de fallos del convertidor.

Apéndice A: Diagrama de estructura del firmware

Apéndice B: Indice de sefiales y pardmetros

Introduccion a este manual
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Sinopsis del capitulo

Generalidades

Este capitulo describe el procedimiento basico de puesta en marcha del
convertidor de frecuencia. Las instrucciones se dan paso a paso, en forma de
tabla. Puede encontrarse una descripcién mas detallada de las sefales y
parametros empleados en el apartado Lista de senales y parametros.

El convertidor puede manejarse:
— localmente, con DriveWindow, DriveWindow Light o el panel de control de
DCS800
— remotamente, mediante E/S locales o sobrecontrol, respectivamente.

El siguiente procedimiento de puesta en marcha utiliza DriveWindow (consulte la
ayuda en linea de DriveWindow para mas informacion). Sin embargo, también es
posible modificar los parametros con DriveWindow Light o el panel de control de

DCSB800.

El procedimiento de puesta en marcha incluye acciones que solamente deben
realizarse al conectar por primera vez la alimentacién del convertidor en una
nueva instalacion (p. ej. introducir los datos del motor). Después de la primera
puesta en marcha, es posible conectar el convertidor sin volver a usar estas
funciones. Si es necesario cambiar los datos de puesta en marcha, el
procedimiento puede repetirse con posterioridad.

Consulte el apartado Anadlisis de fallos si observa algun problema. En caso de
encontrar algun problema de importancia, desconecte el convertidor de la red
eléctrica y espere 5 minutos antes de realizar cualquier trabajo en el convertidor,
el motor o los cables a motor.

Puesta en marcha
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Puesta a punto con DriveWindow

Requisitos

1. Antes de comenzar la puesta a punto, conecte el convertidor de
frecuencia con DriveWindow.

2. Puede obtener los espacios de trabajo preconfigurados necesarios de su
representante de convertidores ABB o — después de instalar el CD del
DCS800 (CD de herramientas) — buscarlos en:

& C:, ABB,DCSB00,DW_Workspaces i ] e [ ] 1
J File Edit Yiew Fawvorites Tools Help ‘ "f
4 - &Y - ) e N - . =
J ek - () - (T | I seach [ roders €2 | |5 5 X B) ‘ [ii] J Address [ C:\ABE\DCSA00IDW _Warkspaces BN =
Folders x| | Name | Size: | Twpe = I Date [
El = Local Disk (C: ;I @'Dl, 02 DIC5500 Marne plate data & macro assistant, dw SEE DriveWindow 2 file 13.09
B ) ABB =l [B'03 pessoo Autotuning field current controller, dw Z5KE  DriveWindow 2 file 13.09
B 3 pesson @'04 DCS300 Autakuning armakure current controller, dww 14 KB DriveWindow 2 file 13.09
3 pocu @'DS DiC5300 Speed feedback assistant. dwiw T3IKE DriveWwindow 2 file 13.09
[B'os pesaoo Autotuning speed controller, dvw 14 KE  DriveWindow 2 file 13.09
B ) Firmware @'D? DiCS300 Field waakening assistant, dwiw 26 KB DrivewWindow 2 file 13.09
T3 com-ax
) con-4 S| | |
|6 objects (Disk free space: 29,3 GE) |155 KE | _J Iy Computer i

Ubicacion de los espacios de trabajo

01, 02 Asistente de macros / Datos de la placa de caracteristicas

1. Abra el espacio de trabajo 01, 02 DCS800 Name plate data & macro
assistant.dww'.

2. Ajuste todos los parametros a sus valores por defecto mediante
ApplMacro (99.08) = Factory y ApplRestore (99.07) = Yes. Compruébelo
con MacroSel (8.10).

3. Introduzca los datos del motor, los datos de la red de alimentacion y las
protecciones mas importantes [M1SpeedMin (20.01), M1SpeedMax
(20.02), ArmOvrCurLev (30.09), M10vrSpeed (30.16), Language (99.01),
M1NomVolt (99.02), M1NomCur (99.03), M1BaseSpeed (99.04),
NomMainsVolt (99.10) y M1NomFIdCur (99.11)].

4. Después de rellenar los parametros ya es posible — en la mayoria de los
casos — poner en marcha el motor.

5. Seleccione una macro de aplicacion mediante App/Macro (99.08) =
<macro> y ApplRestore (99.07) = Yes. Compruébelo con MacroSel
(8.10).

03 Autoajuste del regulador de intensidad de campo

1. Abra el espacio de trabajo 03 DCS800 Autotuning field current
controller.dww.

2. Introduzca los datos del circuito de campo [FIdCtriMode (44.01),
M1NomFIdCur (99.11) y M1UsedFexType (99.12)].

3. Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
DCSB800 o E/S local).

4. Inicie el autoajuste mediante ServiceMode (99.06) = FieldCurAuto y
ajuste On en 20 segundos.

5. Durante el autoajuste el contactor de campo principal correspondiente se
cierra, se mide el circuito de campo incrementando la intensidad de
campo hasta alcanzar su valor nominal y se ajustan los parametros de

Puesta en marcha
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control de la intensidad de campo. La intensidad de inducido no se libera
durante el autoajuste y, por lo tanto, el motor no debe girar.

Cuando el autoajuste se complete correctamente, compruebe M1KpFex
(44.02), M1TiFex (44.03) y M1PosLimCtrl (45.02) — parametros
modificados por el autoajuste — para confirmarlo.

Si el autoajuste falla, se ajusta A121 AutotuneFail. Compruebe Diagnosis
(9.11) para obtener mas informacion y repita el autoajuste.

04 Autoajuste del regulador de intensidad de inducido

1.

2.

Abra el espacio de trabajo 04 DCS800 Autotuning armature current
controller.dww.

Introduzca las limitaciones de intensidad basicas y la intensidad nominal
del motor [TorgMax (20.05), TorgMin (20.06), M1CurLimBrdg1 (20.12),
M1 CurLimBrdg2 (20.13) y M1NomCur (99.03)].

Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
DCSB800 o E/S local).

Inicie el autoajuste mediante ServiceMode (99.06) = ArmCurAuto y ajuste
Ony Run en 20 segundos.

Durante el autoajuste el contactor principal se cierra, se mide el circuito
de inducido mediante rafagas de intensidad de inducido y se ajustan los
parametros de control de la intensidad de inducido. La intensidad de
campo no se libera durante el autoajuste, por lo que el motor no debe
girar. Sin embargo, debido a la remanencia del circuito de campo, cerca
del 40% de todos los motores giran (crean par). Estos motores deben
bloquearse.

Cuando el autoajuste se complete correctamente, compruebe
M1KpArmCur (43.06), M1TiArmCur (43.07), M1DiscontCurLim (43.08),
M1ArmLim (43.09) y M1ArmR (43.10) — parametros modificados por el
autoajuste — para confirmarlo.

Si el autoajuste falla, se ajusta A121 AutotuneFail. Compruebe Diagnosis
(9.11) para obtener mas informacién y repita el autoajuste.

05 Asistente de realimentacion de velocidad

1.
2.

Abra el espacio de trabajo 05 DCS800 Speed feedback assistant.dww1.
Introduzca los parametros de realimentacion de velocidad EMF y — si
corresponde — los parametros del generador de pulsos 1, el generador de
pulsos 2 o el tacometro analdgico [M1SpeedMin (20.01), M1SpeedMax
(20.02), M1EncMeasMode (50.02), M1SpeedFbSel (50.03),
M1EncPulseNo (50.04), M1TachoVolt1000 (50.13), M1INomVolt (99.02) y
M1BaseSpeed (99.04)].

Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
DCS800 o E/S local).

Inicie el autoajuste mediante ServiceMode (99.06) = SpdFbAssist y ajuste
On y Run en 20 segundos.

El asistente de realimentacion de velocidad detecta el tipo de
realimentacion de velocidad - EMF, generador de pulsos 1, generador de
pulsos 2 o tacémetro analégico — que utiliza el convertidor de frecuencia.
Durante el autoajuste el contactor principal y el contactor de campo — si
existe — se cierran y el motor funciona a su velocidad base
[M1BaseSpeed (99.04)]. El convertidor funciona con control de velocidad
EMF mientras se desarrolla todo el procedimiento, a pesar del ajuste de

Puesta en marcha
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M1SpeedFbSel (50.03).

7. Cuando el autoajuste se complete correctamente, compruebe
M1SpeedFbSel (50.03) — parametro modificado por el autoajuste — para
confirmarlo.

8. Si el autoajuste falla, se ajusta A121 AutotuneFail. Compruebe Diagnosis
(9.11) para obtener mas informacion y repita el autoajuste.

1. En caso de detectarse un tacometro analégico [M1SpeedFbSel (50.03) =

Procedimiento . : . :

: Tacho] es recomendable realizar un ajuste preciso del mismo.
de ajuste . . . .

. 2. Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
preciso del DCS800 o E/S local)
tacorpgtro 3. Inicie el autoajuste m.ediante ServiceMode (99.06) = TachFineTune y
analdgico ' '

ajuste On y Run en 20 segundos.

4. Mida la velocidad del motor con un tacometro de mano e introduzca el
valor obtenido en M1TachoAdjust (50.12).

5. Compare SpeedActTach (1.05) con SpeedRef4 (2.18).

6. Detenga el autoajuste eliminando Run y On mediante el panel de control
DriveWindow.

06 Autoajuste del regulador de velocidad

1. Abra el espacio de trabajo 06 DCS800 Autotuning speed controller.dww1.

2. Introduzca la velocidad basica, el par y los limites de intensidad, los
tiempos de los filtros de velocidad y la velocidad base del motor
[M1SpeedMin (20.01), M1SpeedMax (20.02), TorgMax (20.05), TorgMin
(20.06), M1CurLimBrdg1 (20.12), M1CurLimBrdg2 (20.13), SpeedErrFilt
(23.06), SpeedErrFilt2 (23.11), SpeedFiltTime (50.06) y M1BaseSpeed
(99.04)].

3. Atencion:

4. Ajuste los filtros para obtener mejores resultados, especialmente si se
utiliza la realimentacion de velocidad EMF.

5. Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
DCS800 o E/S local).

6. Inicie el autoajuste mediante ServiceMode (99.06) = SpdCtrlAuto y ajuste
Ony Run en 20 segundos.

7. Durante el autoajuste el contactor principal y el contactor de campo — si

existe — se cierran, la rampa se cancela y se aplican los limites de par e

intensidad. El regulador de velocidad se ajusta mediante rafagas de

velocidad hasta que se alcanza la velocidad base [M1BaseSpeed (99.04)]

y se ajustan sus parametros.

Atencidn:

Durante el autoajuste se alcanzan los limites de par o intensidad.

0. Cuando el autoajuste se complete correctamente, compruebe KpS
(24.03) and TiS (24.09) — parametros modificados por el autoajuste —
para confirmarlo.

11. Si el autoajuste falla, se ajusta A121 AutotuneFail. Compruebe Diagnosis

(9.11) para obtener mas informacion y repita el autoajuste.

S©o®

Atencion:

El asistente utiliza el ajuste de M1SpeedFbSel (50.03). Si se utilizan los ajustes
Encoder, Encoder2 o Tacho, asegurese de que la realimentacion de velocidad
funciona correctamente.

Puesta en marcha
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07 Asistente de debilitamiento de campo

1.
2.

Abra el espacio de trabajo 07 DCS800 Field weakening assistant.dww1.
Introduzca los datos del motor y del circuito de campo [M1SpeedMin
(20.01), M1SpeedMax (20.02), M1FIdMinTrip (30.12), FIdCtriMode
(44.01), MTNomVolt (99.02), M1BaseSpeed (99.04) y M1NomFIdCur
(99.11)].

Cambie el convertidor a modo local (DriveWindow, panel de control del
DCS800 o E/S local).

Inicie el autoajuste mediante ServiceMode (99.06) = EMF FluxAuto y
ajuste On y Run en 20 segundos.

Durante el autoajuste el contactor principal y el contactor de campo — si
existe — se cierran y el motor funciona a su velocidad base
[M1BaseSpeed (99.04)]. Se calculan los datos del controlador EMF, se
ajusta la linealizacion de flujo manteniendo una velocidad constante al
tiempo que se reduce la intensidad de campo y se ajustan los parametros
de linealizacion de flujo del controlador EMF.

Cuando el autoajuste se complete correctamente, compruebe KpEMF
(44.09), TIEMF (44.10), FIdCurFlux40 (44.12), FIdCurFlux70 (44.13) and
FIdCurFlux90 (44.14) — parametros modificados por el autoajuste — para
confirmarlo.

Si el autoajuste falla, se ajusta A121 AutotuneFail. Compruebe Diagnosis
(9.11) para obtener mas informacion y repita el autoajuste.

': antes de abrir los espacios de trabajo, el convertidor debe estar conectado con DriveWindow

Puesta en marcha
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Descripcion del Firmware

Sinopsis del capitulo
Este capitulo describe el modo de controlar el convertidor mediante el firmware
estandar.

Secuencias de arranque y paro

Generalidades
El convertidor se controla mediante codigos de control [MainCtriWord (7.01) y
UsedMCW (7.04), respectivamente]. MainStatWord (8.01) proporciona la conexion
y bloqueo de sobrecontrol.

El sobrecontrol utiliza MainCtriWord (7.01) o sefiales de hardware para controlar el
convertidor. El estado actual del convertidor se muestra en MainStatWord (8.01).

Las marcas (p. ej. @) indican el orden de los comandos de acuerdo con la norma
Profibus. El sobrecontrol puede consistir en:

— AC 800M sobre comunicacion DDCS,

— comunicacion serie (p. €j. Profibus),

— sehales de hardware; véase CommandSel (10.01) = Local /O,

— comunicacion maestro-esclavo,

— un programa adaptable o

— un programa de aplicacion

Configuracion de E/S
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La secuencia de arranque descrita a continuacion solamente es valida para

MainContCtriMode (21.16) = On.

Atencion:

Todas las sefales deben mantenerse. Los comandos On y Run [MainCtriWord
(7.01), bits 0 y 1] solamente se reciben en sus flancos ascendentes.

Sobrecontrol
MainCtriWord (7.01)

El sobrecontrol emite el comando
On

On = 1; (bit 0) &

El sobrecontrol emite el comando
Run

Run = 1; (bit 3) &

Ahora el convertidor sigue las
referencias de par y velocidad

Convertidor
MainStatWord (8.01)

Cuando el convertidor esta listo para
cerrar el contactor principal, se
ajusta el estado RdyOn

<A RdyOn = 1; (bit 0)

El convertidor cierra el contactor
principal, el contactor de campo y
los contactores del convertidor y los
ventiladores del motor. Después de
comprobar la tensién de red y todas
las confirmaciones, asi como de
establecer la intensidad de campo,
el convertidor se ajusta a estado
RdyRun.

<= RdyRun = 1; (bit 1)

El convertidor libera la rampa, todas
las referencias y todos los
controladores y se ajusta a estado
RdyRef

© <= RdyRef=1; (bit2)
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Parar el convertidor
El convertidor puede detenerse de dos formas, bien cancelando el comando On
directamente, lo que abre todos los contactores con la mayor rapidez posible
después de parar el convertidor de acuerdo con Off1Mode (21.02) o bien mediante
la siguiente secuencia:

Sobrecontrol Convertidor
MainCtriWord (7.01) MainStatWord (8.01)

El sobrecontrol cancela Run

Run = 0; (bit 3) = (1
En modo de control de velocidad, el
convertidor se detiene de acuerdo
con StopMode (21.03).
En modo de control de par, la
referencia de par se reduce a cero
de acuerdo con TorqgRefA FTC
(25.02) y TorqRampDown (25.06),
respectivamente, dependiendo del
canal de referencia de par utilizado
(A oB).
Al alcanzar velocidad o par cero, se
cancela el estado RdyRef.

® <= RdyRef=0; (bit2)
El sobrecontrol puede mantener el
comando On si es preciso volver a
poner en marcha el convertidor
El sobrecontrol cancela On

On = 0; (bit 0) & (3

Se abren todos los contactores - los
contactores del ventilador
permanecen de acuerdo con FanDly
(21.14) —y se cancela el estado
RdyRun

O <= RdyRun=0; (it 1)

Ademas de en MainStatWord (8.01), el estado del convertidor se indica en
DriveStat (8.08).
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PUESTA EN MARCHA (On, Run) PARO (Se cancela Run)

A
AuxSupplyOn @ , 100%
FieldCurrent 6 i“ y ) N— 0%
Par I I @ 0%
SpeedRefUsed (2.17) ‘ VT A A
SpeedLev (50.10) del motor &
ZeroSpeedLim (20.03) v 0rpm
MCW (7.01) Bit: @
[On (OffIN) 0] 0
[offeN || .
[Off3N 2| g
[Run 3] ? @ 0
[RampOutZero 4] VT .
[RampHold 5] !
\ RamplinZero 6\ !
[Reset 7] 0
linching1 8] 0
linching2 9] o
\RemoteCmd 10\ .
MSW (8.01) Bit: | .
[RdyOn 0] Yy v
[RdyRun 1] 3 | v 0
[RdyRef 2| 5 0
(Tripped 3| 0
|Off2NStatus 4] !
|Off3NStatus 5] !
[Oninhibited 6| 0
[Alarm 7] o
\AtSetpoint 8\ 0
[Remote 9] v v 1
|AboveLimit 10] o
y v
|ZeroSpeed  (8.02) Bit 11| I ! 1
|BrakeCmd (8.02) Bit 8] 8 i(5 0
4 A 1
velocidad fijada \ v v
[CmdFansOn _ (6.08) Bit 0| 1@,
Y v v
|CmdMainContactoron | S 0
(6.03) Bit 7 — —
M1BrakeDly(42.03) M1BrakeCloseDly (42.04)
>
@EI comportamiento depende de OffiMode (21.02) y StopMode (21.03)
@EI comportamiento depende de FldHeatSel (21.18) y M1FIdMinTrip (30.12)
@EI comportamiento depende de FanDly (21.14)
EI comportamiento depende de M1BrakeCtrl (42.01) start stop seq.dsf
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PUESTA EN MARCHA (On, Run) ESTOP (Se envia E-Stop (7.01, bit 3))

A
AuxSupplyOn ™ @
J / 2 100%
FieldCurrent J i‘ 4 ; N— 0%
Par ‘ | I | @ 0%
SpeedRefUsed (2.17) 3 VT S
SpeedLev (50.10) | del motor | ~\(9)
ZeroSpeedLim (20.03) . — \ 0 rpm
MCW (7.01) Bit: 5@
[On (Off1N) 0] 0
[Off2N 1] | i
[Off3N 2| :
[Run 3] I AQD 0
[RampOutZero 4] “ ‘ 1
\RampHoId 5\ !
\RampInZero 6\ !
\Reset 7\ o
linching1 8| 0
linching2 9] 0
\RemoteCmd 10\ || | '
MSW (8.01) Bit: I/ v .
[RdyOn o1 v
[RdyRun 1] ® v o
[RdyRef 2 € 0
(Tripped 3| 0
|Off2NStatus 4 1
(Off3NStatus 5| '
(Oninhibited 6| o
|Alarm 7] o
\AtSetpoint 8\ 0
[Remote 9] v v 1
| AboveLimit 10| o
y \ 4
|zeroSpeed  (8.02) Bit 11| ‘ 1
[BrakeCmd __ (8.02) Bit 8] 8) (9 .
A v
Salida de la rampa de N
velocidad fijada v A v
[CmdFanson_ (6.03) Bit 0] ©) 2
A4 A4
|cmdMainContactoron | | 9 0
(6.03) Bit 7 - —_—
M1BrakeDly(42.03) M1BrakeCloseDly (42.04)

Y

@EI comportamiento depende de OffiMode (21.02) y StopMode (21.03)
@EI comportamiento depende de FIdHeatSel (21.18) y M1FIdMinTrip (30.12)
@EI comportamiento depende de FanDly (21.14)
EI comportamiento depende de BrakeEStopMode (42.09)
@EI comportamiento depende de EStopMode (21.04)

sin importancia

Start stop seq_a.dsf
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Modo de excitador de campo

Generalidades
ElI DCS800 puede funcionar como excitador de campo trifasico simplemente

ajustando los parametros correspondientes. De esta forma, la intensidad del
convertidor [ConvCurAct (1.16)] es igual a la intensidad de campo del motor.

Sobrecontrol

A \

inducido
DCS800

DCSLink

excitacion
DCS800

{ x52:

DCF505,
DCF506

X52: [

i

DCS8 comm field exc mode.dsf

Comunicacion en modo de excitador de campo

Los excitadores de campo trifasicos se controlan mediante DCSLink:

DCSLinkNodelD (94.01) = 1, valor por defecto
M1FexNode (94.08) = 21, valor por defecto
M2FexNode (94.09) = 30, valor por defecto

Convertidor individual con uno o dos excitadores de campo, respectivamente:

12 excitacion

Convertidor individual

P94.01=21
P94.01=1
P94.08 = 21 L
22 excitacion
P94.09 = 30

P94.01= 30

En los excitadores de campo trifasicos, ajuste OperModeSel (43.01) = FieldConv
y CommandSel (10.01) = FexLink como origen del cédigo de control (OnOff1,
StartStop y Reset). La referencia se selecciona con CurSel (43.02) = FexCurRef.
En el convertidor del inducido, la intensidad de campo se ajusta por medio de
M1NominalFIdCur (99.11), mientras que en el convertidor de campo la intensidad
se ajusta con M1NomCur (99.03).
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Parametros de la alimentacion de excitacion con médulos DCS800-S0x

En el mddulo de inducido:

Parametro Inducido Comentarios
M1FIdMinTrip (30.12) XXX Y% ajusta el nivel de F541 M1FexLowCur
FldCtrIMode (44.01) 1 =EMF Control EMF activado, debilitamiento

activo, dependiendo de la aplicacion

FldMinTripDly (45.18)

2000 ms (por def.)

retrasa F541 M1FexLowCur

DCSLinkNodelD (94.01) | 1

M1FexNode (94.08) 21 (por def.) Utiliza el mismo numero de nodo que
DCSLinkNodelD (94.01) en el
excitador de campo

FexTimeOut (94.07) 100 ms (por def.) causa F516 M1FexCom

M1NomFIdCur (99.11)

XXX A

I, = Xxx A, intensidad de campo
nominal

M1UsedFexType (99.12)

8 = DCS800-S01,
9 = DCS800-S02

En el médulo de excitacion:

Parametro Excitacion Comentarios

CommandSel (10.01) 4 = FexLink

MotFanAck (10.06) 0 = NotUsed

OvrVoltProt (10.13) 2 =ED2 dependiendo de la conexion de
hardware de DCF506

ArmOvrVoltLev (30.08) 500 % para suprimir F503 ArmOverVolt

OperModeSel (43.01) 1 = FieldConv

CurSel (43.02) 8 = FexCurRef

M1DiscontCurLim 0%

(43.08)

RevDly (43.14) 50 ms

DCSLinkNodelD (94.01) | 21 (por def.) Utiliza el mismo numero de nodo que
M1FexNode (94.08) en el modulo de
inducido

M1NomVolt (99.02) xxx V U., = xxx V, intensidad de campo
nominal

M1NomCur (99.03) Xxx A I, = xxx A, intensidad de campo
nominal

NomMainsVolt (99.10) xxx V U, = Xxx V; tension de alimentacién

NetN

nominal (CA)

Autoajuste de la intensidad de campo para la alimentacion de excitacion con modulos DCS800-s0x:
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El autoajuste de la intensidad de campo debe iniciarse directamente en el
convertidor de excitacion si se utiliza un médulo DCS800-S0x:

Parametro

Excitacion

Comentarios

ServiceMode (99.06) 2 = FieldCurAuto

Emite los comandos On y Run en 20
segundos

Configuracion de E/S

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



30

Contador de posicion

Generalidades
El posicion de contador se utiliza para realizar mediciones de posicion. Puede
sincronizarse (= preajustarse con un valor inicial) con SyncCommand
[AuxCtrlWord (7.02), bit 9] o mediante hardware. Tanto el valor de salida del
contador como su valor inicial son valores de 32 bits con signo. El valor de
posicidon de 32 bits se envia y recibe en forma de dos valores de 16 bits.
DI7 E 1 Mux
O 1
' & 2 dE 5o Syncidy [AucStatword (2.02)
direccion "_E’— 3 R
de avance
direccion _E'— 4
inversa
# > 5 FaultDCS800—
OR
—r 6
direccién ’_5’7 7
de avance Ciclico Individual
direccion _E'— 8
inversa I
Conerador de PosSyncMode (50.15) ->/
pulsos 1: Canal 9
cero
SyncCommand [AuxCtrlWord (7.02)bit 9] 10
Sel
SyncCommand (10.04) l !
]
i
SyncDisable [AuxCtriWord (7.02)bit10] i
]
ResetSyncRdy[AuxCtriWord (7.02)bit 11] '
1
PosCountlnitLo (50.08) :
ADD 1
PosCountlnitHi (50.09) " PosCountLow(3.07)
Generador de pulsos 1: q L )
pulsos PosCountHigh (3.08)
+
DCS800 FW pos count.dsf
Ldgica del contador de posicion del generador de pulsos 1
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Generador de
pulsos 2: canal
cero

Il

[Jj [+]

direccién

*—

de avance
direccion
inversa

L

direccion

—

de avance
direccion
inversa

ik

SyncCommand [AuxCtrlWord (7.02)bit 9]

SyncCommand2 (10.05)

SyncDisable [AuxCtrlWord (7.02)bit10]

1 Mux

Sel

FaultDCS800—

OR

ResetSyncRdy[AuxCtrlword (7.02)bit 11]

PosCount2InitL¢50.21)

Ciclico

PosSyncMode (50.15)- = -

PosCount2InitHi (50.22)

Generador de pulsos 2:-ptises

Individual

31

SyncRdy [AuxStatWord (8.02)pit 5]

LPosCountZLOWB.OA)

PosCount2High (3.05)

DCS800 FW pos count.dsf

Ldgica del contador de posicion del generador de pulsos 2
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Configuracion de E/S

Sinopsis del capitulo
Este capitulo describe la configuracion de las entradas y salidas digitales con
diferentes posibilidades de hardware.

Entradas digitales (ED)

La tarjeta de E/S basica es la SDCS-CON-4 con 8 ED estandar. Estas 8 ED
estandar pueden sustituirse con SDCS-IOB-2 y ampliarse por medio de uno o dos
modulos de ampliacién de E/S digitales RDIO-01. Por lo tanto, el niUmero maximo
de ED es 14.

El hardware de origen se selecciona con:
— DIO ExtModule1 (98.03) para ED9 a ED11
— DIO ExtModule2 (98.04) para ED12 a ED14 y
— 10 BoardConfig (98.15)

Nota:
El numero maximo de mdédulos de ampliacion de E/S digitales es dos aunque se
utilice una tarjeta AMIA-01.
SDCS-CON-4 / SDCS-10B-2
En SDCS-CON-4 las ED estandar estan filtradas, pero no aisladas. En SDCS-IOB-
2 las ED estandar estan filtradas y aisladas. Tiempo de filtrado seleccionable del
hardware (ED7 y ED8 en SDCS-IOB-2):
— 2ms o010 ms (puentes S7 y S8)
Tensiones de entrada:
— 24V CCa48V CC, 115V CA 0230V CA, dependiendo del hardware
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Tiempo de exploracion para ED1 a ED6:
- 5ms
Tiempo de exploracién para ED7 y EDS:
— 3,83 ms /2,77 ms (sincronizado con la frecuencia de la red de alimentacion)

1" y 2° RDIO-01
Las ED de la ampliacion estan aisladas y filtradas. Tiempo de filtrado del hardware
seleccionable:
— de2mso5mshasta10 ms
Tensiones de entrada:
- 24VCCa250VCC,110VCAa230V CA
— para mas detalles, consulte el Manual del usuario de RDIO-01
Tiempo de actualizacion de ED9 a ED14:
— 5 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8

Atencion:
Para garantizar la corrrecta conexién y comunicacion de las tarjetas RDIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.

Configuracion de E/S
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Configuracion
Todas las ED pueden leerse desde DI StatWord (8.05):

bit ED configurable ajuste por defecto

0 1 si ConvFanAck (10.20)
1 2 si MotFanAck (10.06)
2 3 si MainContAck (10.21)
3 4 si Off2 (10.08)

4 5 si E Stop (10.09)

5 6 si Reset (10.03)

6 7 si OnOff1 (10.15)

7 8 si StartStop (10.16)

8 9 si -

9 10 si

10 11 si -

11 12 no no seleccionable

12 13 no no seleccionable

13 14 no no seleccionable

Configurable = si:

Las ED pueden conectarse con varias funciones del convertidor y es posible
invertirlas: DlI1invert (10.25) a Dli11invert (10.35). Ademas, las ED pueden
utilizarse por medio del programa adaptable, el programa de aplicacién o el
sobrecontrol.

Configurable = no:
Las ED solamente pueden utilizarse por medio del programa adaptable, el
programa de aplicacion o el sobrecontrol.

Las ED configurables se definen con los siguientes parametros:

— Direction (10.02) — RefiMux (11.02)

— Reset (10.03) — Ref2Mux (11.12)

— SyncCommand (10.04) —  MotPotUp (11.13)

— MotFanAck (10.06) —  MotPotDown (11.14)

— HandAuto (10.07) —  MotPotMin (11.15)

- Off2 (10.08) — Ramp2Select (22.11)

— E Stop (10.09) — Par2Select (24.29)

— ParChange (10.10) — TorgMux (26.05)

— OvrVoltProt (10.13) — ResCurDetectSel (30.05)
— OnOff1 (10.15) — ExtFaultSel (30.31)

— StartStop (10.16) — ExtAlarmSel (30.32)

- Jogt (10.17) — M1iKlixonSel (31.08)

- Jog2 (10.18) — M1BrakeAckSel (42.02)
— ConvFanAck (10.20) — FldBoostSel (44.17)

— MainContAck (10.21) — M2KlixonSel (49.38)

— DynBrakeAck (10.22) — ZeroCurDetect (97.18)

— DC BreakAck (10.23) — ResetAhCounter (97.21)

Se aplican las siguientes restricciones:
— La sincronizacion del contador de posicion es fija y se asigna la entrada
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ED?7 si ésta se activa con SyncCommand (10.04)

— ED12 a ED14 solamente estan disponibles en DI StatWord (8.05), por lo
gue solamente pueden ser utilizadas por el programa adaptable, programa
de aplicacion o sobrecontrol

SDCS-CON-4
(0]
SDCS-IOB-2
ED1
X6:1 D2 Dllinvert (10.25) Uso de ED (s6lo v. defecto)| v. defecto
X6:2 ED3 Di2Invert (10.26) ConvFanAck (10.20) ED1
X6:3 DI3Invert (10.27) MotFanAck (10.06 ED2
t .
X6:4 ED4 Dl4dInvert (10.28) ——® otFanAck ( )
X6:5 EDS DI5Invert (10.29) MainContAck (10.21) ED3
X6:6 ED6 Di6Invert (10.30) Off2 (10.08) ED4
X6:7 EDY Di7Invert (10.31) ——a
X6:8 ED8 DigInvert (10.32) E Stop (10.09) ED5
IO BoardConfig (98.15) |nverén de EDs Reset (10.03) ED6
10—
: OnOffl (10.15) ED7
1 RDIOOL StartStop (10.16) EDS8
éﬂ; ED9 . » DI StatWord (8.05) | ED fija asignada:
bit 0 ED1 ED7 para posicion
X12:1 ED10 :
X12:2 bit 1: ED2
X12:3 ED11 bit 2: ED3
X12:4 bit 3: ED4
DIO ExtModule1 (98.03) bit 4: EDS
bit 5: ED6
2" RDIO-01 bit 6: ED7
X11:1 ED12 bit 7: ED8
X11:2 bit 8: ED9
X12:1 ED13 bit 9: ED10
X122 bit 10: ED11
X12:3 ED14 bit 11: ED12
X12:4
bit 12: ED13
DIO ExtModule2 (98.04) bit 13: ED14

Estructura de las ED
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Salidas digitales (SD)

La tarjeta de E/S basica es la SDCS-CON-4 con 7 SD estandar. La salida SD8
esta situada en SDCS-PIN-4. Estas 8 SD estandar pueden sustituirse con SDCS-
IOB-2 y ampliarse por medio de uno o dos modulos de ampliacion de E/S digitales
RDIO-01. Por lo tanto, el nimero maximo de SD es 12.

El hardware de origen se selecciona con:
— DIO ExtModule1 (98.03) para SD9 y SD10
— DIO ExtModule2 (98.04) para SD11 y SD12
— 10 BoardConfig (98.15)

Nota:
El numero maximo de médulos de ampliacion de E/S digitales es dos aunque se
utilice una tarjeta AMIA-01.

SDCS-CON-4 / SDCS-I0B-2

1*y 2° RDIO-01

En SDCS-CON-4 las SD estandar son controladoras de relé. SD8 esta situada en
SDCS-PIN-4 y se aisla mediante un relé. Si se utiliza SDCS-IOB-2, SD6 y SD7 se
aislan mediante acopladores 6pticos, mientras que las demas (SD1 a SD5 y SD8)
se aislan con relés.
Valores de salida de SDCS-CON-4:
— SD6 a SD7, max. 50 mA /22 V CC sin carga
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Valores de salida de SDCS-PIN-4:
— SD8,max.3A/24V CC, max.0,3A/115VCC/230VCComax.3A/
230V CA
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Valores de salida de SCDS-10B-2:
— SD6y SD7: max. 50 mA /24 V CC
— todas las demas: max. 3A/24V CC, max.0,3A/115V CC/230V CCo
max. 3A/250V CA
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Tiempo de actualizacion de SD1 a SD8:
— 3,83 ms /2,77 ms (sincronizado con la frecuencia de la red de alimentacion)

Las SD de la ampliacion estan aisladas mediante relés.
Valores de salida:
- max.5A/24V CC, max. 0,4 A/120V CC/230V CComax. 1250 V A/
250V CA
— para mas detalles, consulte el Manual del usuario de RDIO-01
Tiempo de actualizacion de SD9 a SD12:
— 5 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8

Atencion:
Para garantizar la corrrecta conexion y comunicacion de las tarjetas RDIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.
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Configuracion

Todas las SD pueden leerse desde DO StatWord (8.06):

bit ED configurable ajuste por defecto

0 1 si FansOn; CurCitriStat1 (6.03) bit 15
1 2 si FieldOn; CurCtrlStat1 (6.03) bit 5
2 3 si MainContactorOn; bit 7

CurCtriStat1 (6.03)
si -
si -
si -
si -
si MainContactorOn; bit 7
CurCtriStat1 (6.03)

N[O ~|w
(N[O |01

8 9 si -

9 10 no no seleccionable
10 11 no no seleccionable
11 12 no no seleccionable

Configurable = si:

Las SD pueden conectarse con cualquier nimero entero o entero con signo del
convertidor por medio del grupo 14. Es posible invertir las SD simplemente
cancelando DO1Index (14.01) a DO8Index (14.15). Ademas, las SD pueden ser
utilizadas por el programa adaptable, programa de aplicacién o sobrecontrol si el
parametro DOxIndex (14.xx) correspondiente se ajusta en cero; véase DO
CtriWord (7.05).

Configurable = no:
Las SD solamente pueden ser utilizadas por el programa adaptable, el programa
de aplicacion o el sobrecontrol; véase DO CtriWord (7.05).

Nota:
SD8 solamente esta disponible como salida de relé en SDCS-PIN-4 si no se utiliza
SDCS-I0B-2.
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DO CtrlwWord (7.05)

bit 0: DO1

DO1Index (14.01)
DO1BitNo (14.02

Source selection DO’s

bit 1: DO2

DO2Index (14.03)
DO2BitNo (14.04

bit 2: DO3

DO3Index (14.05)
DO3BitNo (14.06

bit 3: DO4

DO4Index (14.07)
DO4BitNo (14.08

bit 4: DO5

DOS5Index (14.09)
DO5BItNo (14.10

bit 5: DO6

DO6Index (14.11)
DO6BItNO (14.12

bit 6: DO7

DO7Index (14.13)
DO7BitNo (14.14

bit 7: DO8

DO8Index (14.15)
DO8BitNo (14.16

bit 8: DO9

0 —
DOXxIndex
DO Ctriword ————
default
FansOn DO1Index (14.01)
Fieldon DO2Index (14.03)
MainContactorOn DO3Index (14.05)
- DO4Index (14.07)
- DOS5Index (14.09)
- DO6Index (14.11)
- DO7Index (14.13)
MainContactorOn DO8Index (14.15)
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10 BoardConfig (98.15)

bit 9: DO10

bit 10: DO11

bit 11: DO12

Estructura de las SD

SDCS-CON-4 SDCS-I0B-2
DO1 X7:1 L x41.2
X7:2 — X4:3,4
X7:3 — X4:5,6
X7:4 — X4:7,8
X7:5 — X5:1,2
X7:6 — X5:3,4
X7:7 — X5:5,6
X7:8 T X5:7,8
1t RDIO-01 |DIO ExtModulel
(98.03)
X21
X22
[ ondRDIO-01 |DIO ExtModule2
(98.04)
I X21
l X22
©
<
Clg|la|o|s|w|lo|(x|o|o|S 9149
D000 |Q|Q|Q|Q|Q |0 |p|Q |0
s|ooajloajlaojoa|joja|o|o
25| (a6 |4 |66 |K|6|g|8|d
M |2z (2 |2|lg|e2|g|2 = |2 d
H|le|e|la|8a|a|8|8|8 8|5 =5
(o]
o
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Entradas analdgicas (EA)

SDCS-CON-4

SDCS-10B-3

La tarjeta de E/S basica es la SDCS-CON-4 con 4 EA estandar. Estas 4 EA
estandar pueden sustituirse con SDCS-IOB-3 y ampliarse por medio de uno o dos
modulos de ampliacién de E/S analdgicas RAIO-01. Por lo tanto, el numero
maximo de EA es 8.

El hardware de origen se selecciona con:
— AlO ExtModule (98.06) para EA5 y EA6
— AIO MotTempMeas (98.12) para EA7 y EA8
— 10 BoardConfig (98.15)

Nota:
El numero maximo de mddulos de ampliacion de E/S analdgicas es dos aunque se
utilice una tarjeta AMIA-01.

Ajuste del hardware:
— cambio de la entrada de tension a la entrada de intensidad mediante los
puentes S2 y S3
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Intervalo de entrada de EA1 y EA2 ajustado mediante parametros:
- +10V,0Vai10V,2Vai0V, ajustede 5V, ajuste de 6 V
— 20 mA, 0 mA a 20 mA, 4 mA a 20 mA, ajuste de 10 mA, ajuste de 12 mA
Intervalo de entrada de EA3 y EA4 ajustado mediante parametros:
- #10V,0Vai0V,2Vai0V, ajustede 5V, ajuste de 6 V
Resolucion:
— 15 bits mas signo
Tiempo de actualizacion de EA1 y EA2:
— 3,3ms /2,77 ms (sincronizado con la frecuencia de la red de alimentacién)
Tiempo de actualizacion de EA3 y EA4:
- 5ms
Funciones adicionales:
— medicion de la temperatura del motor para un PTC conectado a EA2;
véase el apartado Proteccion del motor

Ajuste del hardware:
— cambio de la entrada de tension a la entrada de intensidad mediante el
puente S1
— la ganancia de hardware de EA2 y EA3 puede incrementarse en 10 con los
puentes S2 y S3, por lo que el intervalo de entrada cambia, p. ej. de £10 V
axlVv
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Intervalo de entrada de EA1 a EA4 ajustado mediante parametros:
- +10V,0Vai10V,2Vai0V, ajustede 5V, ajuste de 6 V
— 20 mA, 0 mA a 20 mA, 4 mA a 20 mA, ajuste de 10 mA, ajuste de 12 mA
Resolucion:
— 15 bits mas signo
Tiempo de actualizacion de EA1 y EA2:
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— 3,83ms /2,77 ms (sincronizado con la frecuencia de la red de alimentacion)
Tiempo de actualizacion de EA3 y EA4:
- 5ms
Funciones adicionales:
— medicion de la temperatura del motor para un PT100 o PTC conectado a
EA2; véase el apartado Proteccion del motor
— entrada de monitorizacion de deteccion de intensidad residual mediante
EA4; véase el apartado Proteccion del motor

1 RAIO-01
Ajuste del hardware:
— intervalo de entrada y cambio de tensién a intensidad mediante
conmutador DIP,
— para mas detalles, consulte el Manual del usuario de RAIO-01
Intervalo de entrada de EA5 y EA6 ajustado mediante parametros:
- +10V,0Vai10V,2Vai0V, ajustede 5V, ajuste de 6 V
— 20 mA, 0 mA a 20 mA, 4 mA a 20 mA, ajuste de 10 mA, ajuste de 12 mA
Resolucion:
— 11 bits mas signo
Tiempo de actualizacion de EA5 y EA6:
— 10 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8
Funciones adicionales:
— todas las EA estan aisladas galvanicamente

Atencion:
Para garantizar la corrrecta conexién y comunicacion de la tarjeta RAIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.

2° RAIO-01
Ajuste del hardware:
— EA7 y EA8 solamente se utilizan para medir la temperatura del motor, por
lo que debe ajustarse 0 Va2V para1 PT100,0bien0Vai10Vpara203
PT100 con el conmutador DIP
— para mas detalles, consulte el Manual del usuario de RAIO-01
Resolucion:
— 11 bits mas signo
Tiempo de actualizacion de EA7 y EAS8:
— 10 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8
Funciones adicionales:
— todas las EA estan aisladas galvanicamente
— medicion de la temperatura del motor para un PT100 conectado a EA7 y
EAB8; véase el apartado Proteccion del motor

Atencion:
Para garantizar la corrrecta conexion y comunicacion de la tarjeta RAIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.

Configuracion de E/S
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Configuracion

El valor de EA1 a EA6 y de EATacho puede leerse desde el grupo 5.

>

configurable ajuste por defecto
si -
si -
si -
si -
si -
si -
temperatura -
temperatura -

N[O |O A |WIN|=(m

Configurable = si:

Las EA pueden conectarse con varias funciones del convertidor y es posible
modificar su escala mediante el grupo 13. Ademas, las EA pueden ser leidas por
el programa adaptable, el programa de aplicacion o el sobrecontrol.

Configurable = temperatura:
Las EA solamente pueden utilizarse para la medicién de temperatura del motor;
véase M1TempSel (31.05)y M2TempSel (49.35).

Las EA configurables se definen con los siguientes parametros:
Ref1Sel (11.03)

Ref2Sel (11.06)
TorqUsedMaxSel (20.18)
TorqUsedMinSel (20.19)
TorgRefA Sel (25.10)
TorqCorrect (26.15)
ResCurDetectSel (30.05)
M1TempSel (31.05)
StriTorqgRefSel (42.07)
CurSel (43.02)
M2TempSel (49.35)

Se aplican las siguientes restricciones:
— la entrada de deteccion de intensidad residual es fija y se asigna a EA4 si
se activa mediante ResCurDetectSel (30.05)
— la medicion de la temperatura del motor es fija y se asigna bien a EA2 y
EAS, o bien a EA7 y EAS8, si se activa mediante M1TempSel (31.05) 0
M2TempSel (49.35), respectivamente

Escalado
Sefial de firmware Sefial de firmware Sefial de firmware
Eal by X Sefial unipolar: 4 Sefial unipolar: |
o polar 4 ' 0-10V/0-20mA Uni ! rension | 8V/10mA Offset 100% ! Tensis
s ! 2-10V/4-20mA Uni | 1ension | gvr12mA Offset o4 1 fension
1 Tension 1009 i entrada, | entrada,
100% i H ) ! |
-10v, | entrada, i Intensi- -100%r-- ! Intensi-
20mA  p1302 | Intensi- 0% | dad 5 | dad
i ! ad 0. ; Iy, 10V,
P1301 10V, Eiggiﬂé?v on 8nvq'A p1301 20mA P1302=n.a. P1303=5V Offset’ ~ +>0120mA
20mA
-100%
P1303=+10V Bi
DWL-assistant.dsf
Es posible determinar la escala de EA1 a EA6 y de AlTacho con tres parametros
para cada una:
Configuracion de E/S
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el intervalo de cada EA se ajusta mediante un puente — lo que permite
distinguir entre intensidad y tension - y ConvModeAl1 (13.03) a

ConvModeAl6 (13.27)
+100 % de la sefal de entrada conectada a una EA se escala mediante
Al1HighVal (13.01) a Al6HighVal (13.25)
-100 % de la sefial de entrada conectada a una EA se escala mediante
Al1LowVal (13.02) a Al6LowVal (13.26)

Ejemplo:
Si la tension min. / max. (£10 V) de EA1 debe ser igual a £250 % de
TorgRefExt (2.24), ajuste:
TorgRefA Sel (25.10) = EA1
ConvModeAl1 (13.03) = 10V Bi
Al1HighVal (13.01) = 4000 mV
Al1LowVal (13.02) = -4000 mV

J—" SpeedActTach (1.05) |

Uso de EA

Ref1Sel (11.03)
Ref2Sel (11.06)

TorqUsedMaxSel (20.18)
TorqUsedMinSel (20.19)

TorgRefA Sel (25.10)
TorqCorrect (26.15)

ResCurDetectSel (30.05)
M1TempSel (31.05)

StrtTorqRefSel (42.07)
CurSel (43.02)

M2TempSel (49.35)

EA fijas asignadas:

La deteccion de intensidad

residual es fija y asignada

a EA4.

La medicién de la temperatura
del motor es fijay

asignada a EA2 y EA3
o EA7 y EA8, respectivamente.

AlO MotTempMeas (98.12)

Estructura de las EA

SDCS-10B-3 SDCS-CON-4 Escalado Valor entrada Escalado
X3:1to AlTacho AlTacho
X3:4 Val (5.01)
X3:3 | X3:5 All ConvMode AllHighVal (13.01)
X3:4 X3:6 All (13.03) All Val (5.03) AllLowVal (13.02)
X3:5 || X3:7 Al2 ConvMode Al2HighVal (13.05)
X3:6 X3:8 Al2 (13.07) Al2 Val (5.04) Al2LowVal (13.06)
X3:7 L X3:9 Al3 ConvMode Al3HighVal (13.09)
X3:8 X3:10 Al3 (13.11) Al3 Val (5.05) Al3LowVal (13.10)
X3:9 L X4:1 Al4 ConvMode Al4HighVal (13.13)
X3:10 X4:2 Al4 (13.15) Al4 Val (5.06) AldLowVal (13.14)
10 BoardConfig (98.15)

1st RAIO-01
X1:1 AlS ConvMode Al5HighVval (13.21)
X1:2 A5 (13.23) Al Val (5.07) AlSLowVal (13.22)
X1:3 Al6 ConvMode Al6HighVal (13.25)
X1:4 AIB (13.27) Al6 Val (5.08) Al6LowVal (13.26)

AlO ExtModule (98.06)

2nd RAIO-01
X1:1 Al7
X1:2
X1:3 Al8
X1:4
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Salidas analégicas (SA)

La tarjeta de E/S basica es la SDCS-CON-4 con tres SA estandar. Dos SA son
programables, mientras que la tercera es fija y se utiliza para mostrar la intensidad
de inducido actual, tomada directamente de las resistencias de carga. Estas tres
SA pueden sustituirse con SDCS-IOB-3 y ampliarse por medio de uno o dos
modulos de ampliacién de E/S analdgicas RAIO-01. Por lo tanto, el numero
maximo de SA es 7.

El hardware de origen se selecciona con:
— AIO ExtModule (98.06) para SA3 y SA4
— AIO MotTempMeas (98.12) para SA5 y SA6
— 10 BoardConfig (98.15)

Nota:
El numero maximo de mddulos de ampliacion de E/S analdgicas es dos aunque se
utilice una tarjeta AMIA-01.

SDCS-CON-4/ SDCS-10B-3

1* RAIO-01

El intervalo de salida de SA1 y SA2 se ajusta mediante parametros:
- ¥10V,0Vai10V,2Vai0V, ajuste de 5V, ajuste de 6 V
Intervalo de salida fijo para AOCurr:
— 4 Vesigual al 325 % de M1NomCur (99.03)
— para mas detalles, consulte el Manual de hardware
Resolucion:
— 11 bits mas signo
Tiempo de actualizacion de SA1 y SA2:
- 5ms
Tiempo de actualizacion fijo para AOCurr:
— recibido directamente del hardware
Funciones adicionales:
— la ganancia de la salida fija AOCurr puede ajustarse por medio de R110 en
SDCS-10B-3

El intervalo de salida de SA3 y SA4 se ajusta mediante parametros:
— 0mA a20 mA, 4 mA a20 mA, ajuste de 10 mA, ajuste de 12 mA
Resolucion:
— 12 bits
Tiempo de actualizacién de SA3 y SA4:
— 5 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8
Funciones adicionales:
— todas las SA estan aisladas galvanicamente

Atencion:
Para garantizar la corrrecta conexién y comunicacion de la tarjeta RAIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.

Configuracion de E/S
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Ajuste del hardware:
— SA5 y SA6 solamente se utilizan para medir la temperatura del motor, por
lo que no precisan ningun ajuste adicional

— para mas detalles, consulte el Manual del usuario de RAIO-01
Resolucion:

— 12 bits
Tiempo de actualizacion de SA5 y SA6:
— 5 ms conectado mediante SDCS-CON-4
— 14 ms conectado mediante SDCS-COM-8
Funciones adicionales:
— todas las SA estan aisladas galvanicamente
— medicion de la temperatura del motor para un PT100 conectado a SA5 y
SABG; véase el apartado Proteccion del motor

Atencion:

Para garantizar la corrrecta conexién y comunicacion de la tarjeta RAIO-01 con
SDCS-CON-4, utilice los tornillos incluidos en la entrega.

El valor de SA1y SA2 puede leerse desde el grupo 5.

SA configurable | ajuste por
defecto

1 si -

2 si -

3 si -

4 si -

5 temperatura | -

6 temperatura | -

Curr fija no
seleccionable

Configurable = si:

Las SA pueden conectarse con cualquier numero entero o entero con signo del
convertidor mediante el grupo 15. Es posible invertir las SA simplemente
cancelando IndexAO1 (15.01) a IndexAO4 (15.16). Ademas, las SA pueden ser
utilizadas por el programa adaptable, programa de aplicacién o sobrecontrol si se

ajusta a cero el IndexAOx (15.xx) correspondiente; véase CtrlWordAO1 (15.02) a
CtriWordAO4 (15.17).

Configurable = temperatura:

Las SA solamente pueden utilizarse para la mediciéon de la temperatura del motor;
véase M1TempSel (31.05)y M2TempSel (49.35).

Configuracion de E/S
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Escalado
. Tension de salida Tension de salida Tension de salida
Sefial b_lpolar: ____________________ Sefal unipolar: TORY; Sefial unipolar: .
+10 VBi 0-10 VUni Ajuste 5V 10 Voo
2-10 V Uni Auste 6  P1505
P1505 Sefial de P1505 sefald P1503=Ajuste 5V
enal de =
-100% firmware ov firTware o fsirenr:;la?:
: 100% P1503=0-10V Uni 0%  100% -1olo% 0 1009 "
[ ARR— -10V
P1503=+10 V Bi
DWL-assistant.dsf
Es posible escalar SA1 a SA4 con 2 parametros para cada una:
— elintervalo de cada SA se ajusta por medio de ConvModeAO1 (15.03) a
ConvModeAO4 (15.18)
— si el intervalo se ajusta en sefales bipolares o unipolares con ajuste, +100
% de la senal de entrada conectada a una SA se escala mediante
ScaleAO1 (15.06) a ScaleAO4 (15.20)
— Si el intervalo se ajusta en sefales unipolares sin ajuste, solamente +100
% de la sehal de entrada conectada a una SA se escala mediante
ScaleAO1 (15.06) a ScaleAO4 (15.20). El valor mas bajo siempre es cero
— Es posible invertir las SA simplemente cancelando IndexAO1 (15.01) a
IndexAO4 (15.16)
Ejemplo:
Si la tension min. / max. (£10 V) de SA1 debe ser igual a £250 % de
TorqRefUsed (2.13), ajuste:
IndexAO1 (15.01) = 213
ConvModeAO1 (15.03) = £10V Bi
ScaleAO1 (15.05) = 4000 mV
Seleccién de origen Inversién de '
SA SA
0~ oRoD. T
IndexAOx #0 1 | ii
CtrIWordAOx%;- 10 BoardConfig (98.15)
Orige Por Escalad Valor de SDC -CO -4 SDC 40 -3
IndeXAO1 (15.01) |—W defecto ConvM&84deAO1 (15.03 salida SAL[| S x4l¥ S x4B
CtzviordAog (15.0)2) L - |~ Sealenon (15(.05) ) Indexa01 (15.01) | AOL Val (5.11) =~ X411 T xa
IndexAO2 (15.06) || ConvModeAO?2 (15.08 SA2 X4:8 R4
Cotoriass (15.0)7) L - 1 Sealeno? (15(.10) )| indexa02 15.06) || A02Val (512 = 34T x4
SA X4:9 X4:
Hardware — 1 fiia X4:1 [ %4:
TSRNICEL [|AIO ExtModule
IndexAO3 (15.11) [~ ConvModeAO3 (15.13] AO Qo: (98.06)
Ctnﬁ;rdAog (15.1)2) -y - "~ Sealenos (15(.15) ) indexa03 15.11) 3 o
IndexAO4 (15.15 —» C ModeAO4 (15.18 AO .
Ct:\/\?())(rdAng (15.1)6) p - 1 Sealenos (15(.20) ) ndexao4 (15.15) Z iﬁj
2] RAI 01 | AIO MotTempMeas
M1TempSel (31.05) AO Q21 (98.12)
M2TempSel (49.35) 5 X2:2
M1TempSel (31.05) AO X2:3
M2TempSel (49.35) [ X2:4

Estructura de las SA

Configuracion de E/S
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Comunicacion

Sinopsis del capitulo
Este capitulo describe las capacidades de comunicacion del convertidor de
frecuencia.

Canales DDCS de SDCS-COM-8

Generalidades
La tabla siguiente describe la utilizacion de los canales DDCS de la tarjeta SDCS-

COM-8.
Canal Utilizacion estandar SDCS-COM-81 | SDCS-COM-82
Cho Sobrecontrol 10 Mb (p. €j. 5 Mb (adaptador
FCI, AC 800M) | de bus de
campo)
Ch1 Ampliaciones de E/S mediante | 5 Mb 5 Mb
tarjeta AIMA
Ch2 Enlace maestro/esclavo 10 Mb 10 Mb
Ch3 Conexion DriveWindow o 10 Mb 10 Mb
NETA-01

El protocolo de comunicacién de los canales 0 a 3 es DDCS (Sistema de
comunicacion distribuido para convertidores). El canal 0 de SDCS-COM-8 admite
bien DDCS o DriveBus; véase Ch0 DriveBus (71.01). Tanto DDCS como DriveBus
establecen un enlace entre el sobrecontrol y el convertidor, utilizando series de
datos para el intercambio de informacion. Cada serie de datos es un paquete de
tres codigos (senales o parametros). Si el convertidor recibe una serie de datos,
se transmite automaticamente una serie de datos correspondiente al sobrecontrol
como respuesta:

Convertidor | Datos recibidos Datos transmitidos
->—>-> serie de datos 10 serie de datos 11 >>->
- —>-> serie de datos 12 serie de datos 13 >>->

Los datos recibidos del sobrecontrol afectan solamente a la memoria RAM del
convertidor (pero no a la FPROM).

Escalado de enteros en el enlace DDCS
La comunicacién entre el convertidor y el sobrecontrol utiliza valores enteros de 16
bits. El sobrecontrol debe utilizar la informacion suministrada en el escalado de
enteros para cambiar correctamente el valor del parametro.
Ejemplo 1:
Si el sobrecontrol modifica el parametro TorgqMaxSPC (20.07), un valor entero de
100 corresponde a un par del 1 %.
Ejemplo 2:
Si el sobrecontrol modifica el parametro SpeedRef (23.01), 20.000 equivale a la
velocidad (en rpm) indicada en SpeedScaleAct (2.29).

Comunicacion
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1.08

MotTorq (par motor)

Par motor (en porcentaje) de MotNomTorque (4.23):
Filtrado mediante un filtro FIR de 6" orden (filtro variable medio); el tiempo de filtrado
I~ es un periodo de tension de red.

Escalado de enteros:

100==1% Tipo: Sl

Volatil: Si

Comunicacion
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Comunicacion del canal 0 con el sobrecontrol

Sobrecontrol ABB
La comunicacion entre el sobrecontrol y SDCS-COM-8 a través del canal 0 utiliza
series de datos. Estas series de datos se relacionan con el firmware mediante
punteros de lectura y escritura; véanse los apartados Tabla de series de datos
recibidas 'y Tabla de series de datos transmitidas. Los valores recibidos y
transmitidos se ajustan de acuerdo con los grupos 90 a 93. Las series de datos
recibidas generalmente estan vinculadas a MainCtrlWord (7.01) y SpeedRef
(23.01), mientras que las series de datos transmitidas estan vinculadas a
MainStatWord (8.01) y MotSpeed (1.04).

Ejemplo de ajuste de parametros
La tabla siguiente enumera los parametros que es necesario definir al configurar la
comunicacion entre el convertidor y el sobrecontrol ABB.

Parametros del Ajustes Comentarios

convertidor

CommandSel (10.01) MainCtrlWord

Ref1Sel (11.03) SpeedRef2301

Ch0 NodeAddr (70.01) 0-254 Direccion de nodo del canal O

Cho LinkControl (70.02) 10 Intensidad luminosa del LED
Cho

Ch0 BaudRate (70.03) 4 Mb/s para el sobrecontrol ABB

ChO TimeOut (70.04) 100 Retraso de deteccion de la
pérdida de comunicacion

Ch0O ComLossCtrl (70.05) RampStop Reaccion al detectar la pérdida
de comunicacién

Ch0 HW Config (70.06) Ring o Star Seleccion de la topologia del
canal 0

CHO DsetBaseAddr (70.24) | 10 se utiliza el intervalo de series
de datos 1 a 16 o bien el
intervalo 10 a 25

CommModule (98.02) COM-8/AC800x

ChO DriveBus (71.01) No o Yes Seleccion del modo de
comunicacion del canal 0

Ajuste de los pardmetros del DCS800 para el sobrecontrol ABB

Nota:

+ 20.000 unidades de velocidad (decimales) para la referencia de velocidad
[SpeedRef (23.01)] y la velocidad actual [MotSpeed (1.04)] equivalen a la
velocidad indicada en SpeedScaleAct (2.29). Esta velocidad se ajusta mediante
M1SpeedScale (50.01), con M1SpeedMin (20.01) o M1SpeedMax (20.02),
respectivamente.

Comunicacion
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Tabla de series de datos recibidas
Enviadas desde el sobrecontrol al convertidor (tipicas).

Direcciones de los datos recibidos del sobrecontrol
N°dela |indice de| Tiempode | Parametro | Valor por Nombre de
serie los datos |actualizacion de defecto parametro
de datos seleccion (valores por
defecto)
1 2ms (90.01) 701 MainCtriWord
(70.20) + 0 2 2ms (90.02) 2301 SpeedRef
3 2ms (90.03) 2501 TorqRefA
1 2ms (90.04) 702 AuxCtriWord
(70.20) + 2 2 2ms (90.05) 703 AuxCtriWord2
3 2ms (90.06)
1 10 ms (90.07)
(70.20) + 4 2 10 ms (90.08)
3 10 ms (90.09)
1 10 ms (90.10)
(70.20) + 6 2 10 ms (90.11)
3 10 ms (90.12)
1 10 ms (90.13)
(70.20) + 8 2 10 ms (90.14)
3 10 ms (90.15)
1 50 ms (90.16)
(70.20) + 10 2 50 ms (90.17)
3 50 ms (90.18)
1 50 ms (91.01)
(70.20) + 12 2 50 ms (91.02)
3 50 ms (91.03)
1 50 ms (91.04)
(70.20) + 14 2 50 ms (91.05)
3 50 ms (91.06)
Nota:

El tiempo de actualizacion es el tiempo durante el cual el convertidor lee los
valores de las series de datos. Dado que el convertidor es un esclavo, la duracion
real del ciclo de comunicacién depende del tiempo de ciclo del maestro.

Comunicacion
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Tabla de series de datos transmitidas
Enviadas desde el convertidor al sobrecontrol (tipicas).

Direcciones de los datos transmitidos al sobrecontrol
N2 de la indice Tiempo de | Parametro | Valor | Nombre de parametro
serie de datos | actualizacion de por (valores por defecto)
de datos seleccion | defecto

1 2ms (92.01) 801 MainStatWord
(70.20) + 1 2 2ms (92.02) 104 MotSpeed

3 2ms (92.03) 209 TorqRef2

1 2ms (92.04) 802 AuxStatWord
(70.20) + 3 2 2ms (92.05) 101 MotSpeedFilt

3 2ms (92.06) 108 MotTorq

1 10 ms (92.07) 901 FaulWord1
(70.20) + 5 2 10 ms (92.08) 902 FaulWord2

3 10 ms (92.09) 903 FaulWord3

1 10 ms (92.10) 904 FaulWord4
(70.20) + 7 2 10 ms (92.11) 906 AlarmWord1

3 10 ms (92.12) 907 AlarmWord2

1 10 ms (92.13) 908 AlarmWord3
(70.20) + 9 2 10 ms (92.14) 803 LimWord

3 10 ms (92.15) 805 DI StatWord

1 50 ms (92.16) 806 DO StatWord
(70.20) + 11 2 50 ms (92.17) 124 BridgeTemp

3 50 ms (92.18) 122 Mot1TempMeas

1 50 ms (93.01)
(70.20) + 13 2 50 ms (93.02)

3 50 ms (93.03)

1 50 ms (93.04)
(70.20) + 15 2 50 ms (93.05)

3 50 ms (93.06)
Nota:

El tiempo de actualizacion es el tiempo durante el cual el convertidor lee los
valores de las series de datos. Dado que el convertidor es un esclavo, la duracion
real del ciclo de comunicacion depende del tiempo de ciclo del maestro.

Comunicacion mediante bus de campo (Nxxx)
La comunicacion entre el adaptador de bus de campo (Nxxx) y SDCS-COM-8
utiliza series de datos. La direccidon base de las series de datos se ajusta mediante
CHO DsetBaseAddr (70.24) = 1. La comunicacion para los adaptadores de bus de
campo se activa con CommModule (98.02) = COM-8/Nxxx. El contenido de las
series de datos para bus de campo se programa empleando los mismos punteros
que para las series de datos del sobrecontrol ABB; véanse los apartados Tabla de
series de datos recibidasy Tabla de series de datos transmitidas. Los valores
recibidos y transmitidos se ajustan de acuerdo con los grupos 90 a 93. Los
tiempos de actualizacién son los mismos.
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Dispositivos de E/S del canal 1

Todos los dispositivos de E/S opcionales se conectan al canal 1 mediante la
tarjeta AIMA-01. SDCS-COM-8 es el maestro del enlace de comunicacién. Cada
dispositivo tiene una direccion individual que se ajusta en el dispositivo de E/S con
conmutadores. Antes de utilizarse, todos los dispositivos de E/S deben activarse
empleando un parametro del grupo 98.
Véase también :
Adaptador de mddulo de E/S AIMA-01; Manual del usuario;
3AFE64661442

Enlace maestro/esclavo del canal 2

Generalidades

El enlace maestro/esclavo se ha disefiado para aplicaciones en las que el sistema
funciona por medio de varios convertidores y los ejes estdn conectados entre si
mediante engranajes, cadenas, correas, etc. El maestro controla a todos los
esclavos utilizando un enlace de comunicacién serie de fibra dptica. Se
recomienda el uso de generadores de pulsos para el maestro y todos los esclavos.

El maestro suele emplear control de velocidad mientras que los demas
convertidores siguen la referencia de velocidad o par del maestro. En general,
debe utilizarse el control de par o control de ventana de los esclavos cuando los
ejes del motor del maestro y los convertidores esclavos estén conectados entre si
por medio de engranajes, cadenas, correas, etc. y no puedan existir diferencias de
velocidad entre los convertidores.

Comunicacion
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Configuracion de los enlaces

Maestro

Esclavos

El canal 2 de la tarjeta SDCS-COM-8 se utiliza para el enlace maestro/esclavo
entre los convertidores. El canal 2 puede configurarse con Ch2 MaFoMode (70.09)
para que sea el maestro o el esclavo en la comunicacién en modo de difusion.
Generalmente el convertidor maestro del proceso, con control de velocidad,
también se configura como maestro de comunicacion.

El modo maestro se selecciona con Ch2 MaFoMode (70.09). La direccion de
origen de la referencia de par se define en el maestro con Ch2 MasSig3 (70.12)
para enviarse mediante difusién a los esclavos. Otras dos sefiales mas pueden
enviarse a través del enlace si es necesario. Sus direcciones se definen con Ch2
MasSig1 (70.10) y Ch2 MasSig2 (70.11). Las direcciones mas habituales/por
defecto son:

Direcciones de las senales en el maestro
Tiempo de Nombre de parametro e indice de | Parametros de seleccion del
actualizacion los valores por defecto convertidor maestro
MainCtriWord (7.01) o UsedMCW Ch2 MasSig1 (70.10)
2ms (7.04)
2ms SpeedRefUsed (2.17) Ch2 MasSig2 (70.11)
2ms TorgRef3 (2.10) Ch2 MasSig3 (70.12)

Los parametros anteriores no son validos en el esclavo. El maestro envia
ciclicamente Ch2 MasSig1 ... 3 en un mensaje DDCS por difusion cada 2 ms.

El modo esclavo se selecciona con Ch2 MaFoMode (70.09). Para controlar la
puesta en marcha y el paro desde el maestro, ajuste CommandSel (10.01) =
MainCtrlWord. Las conexiones se seleccionan con Ch2 FolSig1 (70.18), Ch2
FolSig2 (70.19) y Ch2 FolSig3 (70.20) de acuerdo con la tabla siguiente:

Direcciones de las sefnales en el esclavo
Tiempo de Nombre de parametro e indice de | Parametros de seleccion del
actualizacion los valores por defecto convertidor esclavo
2ms MainCtriWord (7.01) Ch2 FolSig1 (70.18)
2ms SpeedRef (23.01) Ch2 FolSig2 (70.19)
2ms TorqRefA (25.01) Ch2 FolSig3 (70.20)

Los parametros anteriores no son validos en el maestro. El esclavo lee
ciclicamente Ch2 FolSig1 ... 3cada 2 ms.

Nota:

En la configuracion por defecto la sefial del maestro TorqRef3 (2.10) se envia
mediante el parametro maestro Ch2 MasSig3 (70.12) a la sefal del esclavo
TorgRefA (25.01) mediante el parametro del esclavo Ch2 FolSig3 (70.20).

Comunicacion
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CADENA DE CONTROL DEL PAR

Ch2MaFoMode (70.09¥F Maestro

Limitacion de par

Referencia de par y seleccion de par
TorqRef2 Selector de par
». e ——
@ —(@a | 2.09 o
TorgRef TorqRefExt :
—(2.24 )>— Filter Par 2
TorgRefA Sel 24> Limiter 208
2501 ]| TorqRefA2501 f / TorqRefl L]
AlL..AI6
[25.02 J{TorqRefA FTC LoadShare
TorqRefB Torque ramp TorqMaxTref [
M| TorqMinTret
(2195 TorqMaxall
(220> 1
5505 TorqRampUp TorgMinAll
25.06_}— TorqRampDown
L]
ITorgMux [26.04 }—{TorgMuxMode ~ =+:msemrem.e =
No se utiliza TorqSel TorqSel2601 (0...6)
ED1 ... ED11 |Vel./Par (1 02)
MCW Bit 11, ..., MCW Bit 15 Vel /Min. (1 03) o
IACW Bit 12, ..., ACW Bit 15 [Vel./Méx. (1 0 4)
|Vel./Limite (1 0 6)

TorqRef3

—a

+

26.02
LoadComp

El parametro del maestro (70.20) = 2501 obtiene
lareferencia de par del maestro

Mast Follow link_a.dsf

v

Master parameter (70.12) = 210 sends
torque reference to follower

CADENA DE CONTROL DEL PAR

Ch2MaFoMode (70.09% Follower

Referencia de par y seleccion de par TorqRef2 Selector de par
2.09 2.09
TorqRef2 i Panel, DW, DWL o1
TorqRefExt
——(22a>— Fiter Par2
75.10 TorqRefA Sel Q24> X Limitador 508 Ton
i :’C TorqRefl
2501 | { TorqRefA2501 [25.03 ] ¢
All...Al6
Loadsh
TorqRefA FTC | -029SMar®
TorqRefB Torque ramp TorgMaxTref
20.10 ] TorqMinTref
TorgMaxAll
25.05 TorgRampUp 220 TorgMinAll

TorqRampDown

[Torgmux 26.04 | —{TorgMuxMode  =-=+emermeem,
NotUsed TorgSel [26.01 |—TorqSel2601 (0...6)

ED1 ... ED11 Vel /Par (10 2)

MCW Bit 11, ..., MCW Bit 15 \Vel./Min. (10 3)

IACW Bt 12, ..., ACW Bit 15 Vel.Max. (1 0 4)

Vel/Limite (1 0 6)

Limitacion de par

TorqRef3

La sefial del maestro TorqRef3 (2.10) se envia a traveés del

parametro del maestro Ch2MasSig3 (70.12) a la sefial del

Mast Follow link a.dsf

esclavo TorgRefA (25.01) mediante el parametro del esclavo

Ch2FolSig3 (70

.20)

Estructura del firmware maestro/esclavo
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SDCS-COM-8x L

SDCS-COM-8x I

SDCS-COM-8x
o200
Blvs 1 D200
o)
ol D ‘ D200

4 Blve N i
CH3 CH2 CH1 CH
TxD RXD  TxD RXD TxD RXD  TxD

vi M \/ \ CH3 CH2 CH1 CH|
IxD RXD___TxD RXD___ TxD RXD___ TxD

CH3 CH2 CH1 CH

D400

Dlv
£ - - —— -
jris nefgois Jris nefgois §ris, ] s, g5 gris Negeois gris Neggeis gris a7y gris gris XD RXD___TxD RXD___ 7xD RXD___ TxD P =i
X15 “ndgro —agul v1
o il d ; negro )

x1s E gris neggais_gris neggeis gris azul _gris 9'is

i i) A

U N ] VL X9 L L b bbb B
, . . O A AEA NN T
fibra dptica de plastico coms_bus conn_a.dsf

30 m; SDCS-COM-8 Rev D o superior

Conexion maestro/esclavo mediante cable de fibra Optica (véase también el
Manual de hardware del DCS800)

Cambio entre control de velocidad y de par
En algunas aplicaciones es necesario tanto el control de velocidad como el de par
de los esclavos, p. €]. si es necesario acelerar todos los convertidores a lo largo de
la misma rampa de velocidad hasta alcanzar una velocidad determinada antes de
poder iniciar el control de par. En estos casos se precisa una conmutacion sobre
la marcha entre el control de velocidad y de par. El cambio puede realizarse p. €j.
con el sobrecontrol, empleando TorqSel (26.01). Véase también TorgMux (26.05)
y TorgMuxMode (26.04).

Diagndstico del esclavo
Todos los esclavos reciben la referencia de par a través de TorqgRefA (25.01).
Todos los esclavos pueden detectar las interrupciones de la comunicacion
después de recibir el primer mensaje valido. La accidn ocasionada por una
interrupcién de la comunicacion se define con Ch2 TimeOQOut (70.14) y Ch2
ComLossCtrl (70.15). La realimentacion de todas las alarmas y fallos de los
esclavos debe ser tratada por el sobrecontrol a través del canal 0 de la tarjeta
SDCS-COM-8.

Especificacion del enlace maestro/esclavo
Tamano del enlace: Se permiten un maestro y un maximo de diez esclavos. Si se
necesitan mas de diez esclavos, debe consultarse a un representante de ABB.
Configuracion: El enlace puede ser configurado por el sobrecontrol con Ch2
MaFoMode (70.09). Esto permite al sobrecontrol cambiar entre maestro y esclavo
sin realizar ningun cambio en el hardware.
Velocidad de transmision: 4 Mb/s

Rendimiento total del enlace: 2 ms (entre maestro y esclavos)

Protocolo: Sistema de comunicacion distribuido para convertidores (DDCS).

Comunicacion
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Herramientas de puesta a punto y mantenimiento del canal 3

DriveWindow

DriveWindow puede conectarse al canal 3 en anillo (méx. 5 convertidores) o en
estrella con unidades de distribucién NDBU-xx; véase Ch3 HW Config (70.21).
Deben ajustarse individualmente los numeros de nodo - Ch3 NodeAddr (70.32) —
para cada convertidor antes de iniciar la comunicacion a través de la conexion.
Este ajuste debe realizarse mediante una conexién punto a punto utilizando el
panel de control DCS800, DriveWindow o DriveWindow Light. La nueva direccion
de nodo pasa a ser valida al conectar de nuevo la alimentacion de SDCS-COM-8.
El canal 3 de SDCS-COM-8 esta configurado como esclavo desde el punto de
vista de la comunicacion. Con DeviceName (99.09) y DriveWindow es posible
introducir una cadena (nombre) con un maximo de 12 caracteres para la
identificacion de cada convertidor. Véase también:

Instrucciones de configuracion para NDBU-85/95; 3ADWO000100,

Enlace 6ptico de comunicacion DDCS; 3BFE64285513 y

Cableado y distribucién DDCS; 3AFE63988235

Comunicacion
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NETA-01 (adaptador Ethernet); comunicacién Ethernet para
monitorizacion

Generalidades

Este capitulo ofrece informacion acerca de cémo utilizar el adaptador Ethernet
NETA-01 junto con el DCS800.

NETA-01 - DCS800

La comunicacion Ethernet para la monitorizacidon del convertidor requiere las
opciones NETA-01 y SDCS-COM-8.
Los convertidores de CC admiten las siguientes funciones de monitorizacion
remota basada en navegador Web:

e Parametros Lectura y escritura de parametros
e Senales Lectura de sefales
e Registrador de fallos Se muestra el registrador de fallos
Puede borrarse el registrador de fallos
Los fallos pueden guardarse en un archivo de
NETA-01
Los archivos del registrador de fallos guardados
pueden descargarse mediante FTP
e Registrador de datos Pueden seleccionarse los valores y ajustar todas las
condiciones de disparo
Las muestras pueden guardarse y mostrarse en
forma de valores o graficas
Las muestras pueden guardarse como archivos de
NETA-01
Los archivos del registrador de datos guardados
pueden descargarse mediante FTP
e (Cddigo de estado MainStatWord (8.01) aparece al hacer clic en la
bombilla
Nota:
Los bits 11 (EXT_CTRL_LOC) y 12 (RUN_ENABLE)
no se utilizan en convertidores de CC
Nota:
EI DCS800 no admite la comunicacién de series de datos y el control del motor (p.
ej. control local de los convertidores a través de NETA-01).

Documentacion relacionada
Manual del usuario del médulo adaptador Ethernet NETA-01 (3AFE64605062 Rev.
D).

Los numeros de péagina indicados corresponden al Manual del usuario.

Configuracion de NETA-01

Puede invocarse la pagina de inicio de NETA-01 utilizando un navegador Web (p.
€j. Internet Explorer).

Comunicacion
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Nota 1:

Antes de conectar NETA-01 con el DCS800, compruebe que Tool Channel (Ch3),
en la configuracion de NETA-01, esta marcado, ya que de lo contrario se
sobrescribira el grupo 51 (bus de campo).

Nota 2:

Al conectar el adaptador al DCS800, asegurese de utilizar el canal 3 (canal de

herramientas) de SDCS-COM-8, ya que de lo contrario se sobrescribira el grupo
51(bus de campo).

Configuration | Configuration

Drives Network IDatasetl Scanning Parameters I Advanced Options |

etk Type
o Ring Ethernet DDCS Paort: 4EE23
" star
MNDBU Adress: 124

Baudrate: |1 hiEit vl

v Tanl Channgl [Cha)

Max Recy. Time: 0 * 100ms (0 = disabled)

Ethernet Settings |

O | Cancel |

Para mas detalles acerca de la configuracion de NETA-01, véase la pagina 55 del
Manual del usuario.

Instalacion mecanica y eléctrica

El médulo adaptador se instala sobre una guia de montaje estandar situada en el
exterior del convertidor.

Configuracion del convertidor

ElI DCS800 no necesita ningun ajuste especial para utilizar el canal 3 con las
funciones permitidas.
Compatibilidad del firmware:
SDCS-CON-4: 1.8 o superior; véase FirmwareVer (4.01)
SDCS-COM-8: 1.3 o superior; véase Com8SwVersion (4.11)

Comunicacion
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Comunicacion DeviceNet

Generalidades
Este capitulo ofrece informacion adicional acerca de como utilizar el adaptador
DeviceNet RDNA-01 junto con el DCS800.

RDNA-01 - DCS800
La comunicacién DeviceNet con el convertidor de frecuencia requiere la opcion
RDNA-01.

Documentacion relacionada
Manual del usuario del médulo adaptador DeviceNet RDNA-01 (SAFE64504223
Rev. C).

Los numeros de pagina indicados corresponden al Manual del usuario.

Configuracion del PLC
Los conjuntos admitidos con el DCS800 son conjuntos de convertidores ABB
(instancia de salida: 100; instancia de entrada: 101) y conjuntos especificos del
usuario (instancia de salida: 102; instancia de entrada: 103) (véase la pagina 35).
No se admiten los conjuntos de salida de control de velocidad bésica y salida de
control de velocidad ampliada (20/70y 21/ 71).

Archivo EDS
El archivo EDS para RDNA-01 y DCS800 esta disponible. Consulte a su
representante de ABB con respecto a la versidn mas reciente para el firmware
actual del DCS800.

Instalacion mecanica y eléctrica
Si no lo ha hecho ya, introduzca RDNA-01 en la ranura 1 del convertidor (véase la
pagina 21).

Configuracion del convertidor
El adaptador DeviceNet se activa mediante CommModule (98.02) (véanse las
paginas 23 y 24).
Tenga en cuenta que DCS800 solamente funciona con las instancias conjunto de
convertidores ABB y conjunto especifico del usuario.

Ejemplo 1 de ajuste de parametros con el conjunto de convertidores ABB
El conjunto de convertidores ABB utiliza 2 codigos de datos en cada direccion.
La tabla siguiente muestra el modo de ajustar los parametros con este perfil
(véase la pagina 32).

Parametros del Ajustes Comentarios
convertidor

CommandSel (10.01) MainCtrIWord

Ref1Sel (11.03) SpeedRef2301

CHO DsetBaseAddr (70.24) | 1

CommModule (98.02) Fieldbus

Comunicacion
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DsetXVal1 (90.01)

701, por defecto

MainCtriWord (7.01),

codigo de datos de salida 1
(cédigo de control); 1 cédigo
de datos del sobrecontrol al
convertidor

DsetXVal2 (90.02)

2301, por
defecto

SpeedRef (23.01);

cédigo de datos de salida 2
(referencia de velocidad); 2°
codigo de datos del
sobrecontrol al convertidor

DsetXplus1Val1 (92.01)

801, por defecto

MainStatWord (8.01);

cédigo de datos de entrada 1
(codigo de estado); 1% codigo
de datos del convertidor al
sobrecontrol

DsetXplus1Val2 (92.02)

104, por defecto

MotSpeed (1.04);

cédigo de datos de entrada 2
(velocidad actual); 2° cédigo
de datos del convertidor al
sobrecontrol

ModuleType (51.01) DEVICENET*

Module macid (51.02) 4> ajusta la direccion del nodo
requerida

Module baud rate (51.03) 2** 2 =500 Kb/s

HW/SW option (51.04) 0 0 = Hardware
1 = Software

Stop function (51.05) NA no es aplicable al utilizar el
conjunto de convertidores
ABB

Output instance (51.06) 100 100 = conjunto de
convertidores ABB

Input instance (51.07) 101 101 = conjunto de
convertidores ABB

Output I/O par 1 (51.08) NA no es aplicable al utilizar el

hasta Input I/O par 9 conjunto de convertidores

(51.25) ABB

VSA I/O size (51.26) NA no es aplicable al utilizar el
conjunto de convertidores
ABB

FBA PAR REFRESH DONE, por Si se cambia un parametro del

(51.27) defecto bus de campo, el nuevo valor

solamente es efectivo después
de ajustar FBA PAR
REFRESH (51.27) = RESET o
la siguiente vez que se
conecte la alimentacion del
adaptador de bus de campo.

* Sélo lectura o detectado automaticamente por el adaptador DeviceNet
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** Si HW/SW option (51.04) = 0 (Hardware), los valores se ajustan
automaticamente mediante los conmutadores DIP de RDNA-01

Ajuste de parametros del DCS800 con conjunto de convertidores ABB

Nota:

+ 20.000 unidades de velocidad (decimales) para la referencia de velocidad
[SpeedRef (23.01)] y la velocidad actual [MotSpeed (1.04)] equivalen a la
velocidad indicada en SpeedScaleAct (2.29). Esta velocidad se ajusta mediante
M1SpeedScale (50.01), con M1SpeedMin (20.01) o M1SpeedMax (20.02),
respectivamente.

Comunicacion
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Ejemplo 2 de ajuste de parametros con el conjunto especifico del usuario
El conjunto especifico del usuario puede funcionar con un maximo de 9 codigos
de datos en cada direccion. La tabla siguiente muestra el modo de ajustar los
parametros con este perfil (véase la pagina 32).

Parametros del Ajustes Comentarios

convertidor

CommandSel (10.01) MainCtrIWord

Ref1Sel (11.03) SpeedRef2301

CHO DsetBaseAddr (70.24) | 1

CommModule (98.02) Fieldbus

ModuleType (51.01) DEVICENET*

Module macid (51.02) 4 ajusta la direccién del nodo
requerida

Module baud rate (51.03) 2™ 2 =500 Kb/s

HW/SW option (51.04) 0 0 = Hardware
1 = Software

Stop function (51.05) NA no es aplicable al utilizar el
conjunto especifico del
usuario

Output instance (51.06) 102 102 = conjunto especifico
del usuario

Input instance (51.07) 103 103 = conjunto especifico
del usuario

Output I/O par 1 (51.08) 1-18 Ajuste estos valores de

hasta Input I/O par 9 acuerdo con la tabla:

(51.25) Ajuste de los grupos de

parametros 51, 90 y 92
dependiendo de los cddigos
de datos deseados

y de acuerdo con el numero de
cbdigos de datos deseado
VSA I/O size (51.26) 4 Define la longitud del
conjunto especifico del
usuario en pares de codigos
de datos. P. ej. un valor 4 en
este parametro significa 4
codigos de salida y 4 cédigos

de entrada.
FBA PAR REFRESH DONE, por Si se cambia un parametro del
(51.27) defecto bus de campo, el nuevo valor

solamente es efectivo después
de ajustar FBA PAR
REFRESH (51.27) = RESET o
la siguiente vez que se
conecte la alimentacion del
adaptador de bus de campo.

* Solo lectura o detectado automaticamente por el adaptador DeviceNet

Comunicacion
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Ajuste de parametros del DCS800 con conjunto de especifico del usuario

Nota:

+ 20.000 unidades de velocidad (decimales) para la referencia de velocidad
[SpeedRef (23.01)] y la velocidad actual [MotSpeed (1.04)] equivalen a la
velocidad indicada en SpeedScaleAct (2.29). Esta velocidad se ajusta mediante
M1SpeedScale (50.01), con M1SpeedMin (20.01) o M1SpeedMax (20.02),
respectivamente.

Ajuste de los grupos de parametros 51, 90 y 92

Farameter group 31 _ Direction ABB  |Parameter group 90 and 32

inarne isetvalue | PLC=-=Drive | Datamts ! name | def. value
51.08 Outputliopart | = 1 —= 11 90.01] Dsetxvall =0
51.09; Outputioparz | = 2| === 12 50,021 Dsetivalz L= 2301
51.10; Outputliopars | = 3| === 13 90.03F Dsetdvall = 2501
5111 Output 'O par 4 = 7 = 3.1 90.04} Dset<pluszval | = 702
5112 InputliO par 1 = 4 == 21 9201; Dsstkplusivall | = 801
51-135 Input 1O par 2 = 5 —— 22 92.!]25 Disetplusvalz = 104
5144} Inputlio par 3 = g = 23 9203 Dsetplusival3s | = 209
51-155 Input 110 par 4 = | =— 4.1 92_045 Dsetplusavall = 802
51.16{ Output IO par = 8 = 3.2 90.05; Deetrplus2valz | = 703
51.17) Output o pars | = — Elec) S0.06! Deetdplus2valz | = 0
51.18] Outputlopar7 | = 13| == 5.1 90.07] Dsetiplusavall | = 0
5119 Outputlo parg | = 14| == 52 O0.08! Desetiplusdvalz | = 0
51-205 Output 0 par g = 15| "——~ 53 BD_DBE DsetXplusdvald = 0
51210 Inputliopars | = 11| S 42 9205! Deetiplusivalz | = 101
51.22} Inputlio pars | = 12| S 43 9206; Deetxplusavals | = 108
51-235 [nput 1O par 7 = 16 < .1 92.D?§ Dzetdplusavall = 901
51'245 Input MO par 8 = 17 —— B2 BE_DBE Dseteplusaval2 = 907
51.25! Inputliopara | = 18| <—m B3 92.09) Dsetiplussvall | = 903

Ajuste de los grupos de parametros 51, 90 y 92 dependiendo de los codigos de
datos deseados

Otra informacion

Los parametros de entrada y salida 51.08 ... 51.25 también pueden conectarse
directamente a los parametros del DCS800 deseados. En este caso, procure que
el adaptador RDNA-01 reciba los valores modificados, asi como que los
parametros utilizados se eliminen del grupo 90 para evitar posibles problemas en

los datos.
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Secuencia de conexion de la alimentacion

o

— o o

g |5 3|o|

s [elylgl 1212813 Dec. | Hex.

© olc|c|g|elele z|z

5 Elc|<c|o|ElIElEl ||

5 olo|lolo|d|8|s8|S|E|E]|C

© x|lE|ES|lx|x|x|x|x|O|O|O
Bit 15...11]10{09]|08]07{06{05{04]03|/02]01|00
Off1 (before On) 110|010 x|x|x]|0]2]12|0f 1142 }J 0476
On (main cont. On) 110[(0]O] x| x|x|O]21|1|1] 1143} 0477
Run (with reference) 110(0]O0O)2|1f(2]2)21(1f21]g 1151 §J O47F
Reset x| x| x|x|x]|x|x|x|x] 1270 | 04F6
E-Stop (Off3) x| x|x|21]21|212|12({0f1|1] 1147 § 047B
Start inhibit (Off2) T{x|x|x|x|x|x|x|x|0] x| 1140 § 0474

Ejemplos para MainCtriWord (7.01)
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Comunicacion Profibus

Generalidades
Este capitulo ofrece informacion adicional acerca de como utilizar el adaptador
Profibus RPBA-01 junto con el DCS800.

RPBA-01 - DCS800
La comunicacion Profibus con el convertidor de frecuencia requiere la opcion
RPBA-01.

Documentacion relacionada
Manual del usuario del médulo adaptador PROFIBUS DP RPBA-01
(BAFE64504215 Rev. F).

Los numeros de pagina indicados corresponden al Manual del usuario.

Configuracion del PLC
El modo de funcionamiento deseado es VENDOR SPECIFIC (especifico del
fabricante) para convertidores ABB (véanse las paginas 19y 20).

El RPBA-01 utiliza comunicacion de datos consistente, lo que significa que la
totalidad de la trama de datos se transmite durante un solo ciclo del programa.
Algunos sobrecontroles llevan esto a cabo de modo interno, pero con otros es
preciso programarlos para que transmitan telegramas de datos consistentes.

Instalaciéon mecanica y eléctrica
Si no lo ha hecho ya, introduzca RPBA-01 en la ranura 1 del convertidor (véase la
pagina 21).

Configuracion del convertidor
El adaptador Profibus se activa mediante CommModule (98.02) (véase la pagina
22).
Tenga en cuenta que el DCS800 solamente funciona con el perfil para
convertidores ABB.

Ejemplo 1 de ajuste de parametros con PPO tipo 1
Perfil para convertidores ABB (especifico del fabricante) con PPO tipo 1 (DP-V0)
(véase la pagina 25)

Parametros del Ajustes Comentarios

convertidor

CommandSel (10.01) MainCtrIWord

Ref1Sel (11.03) SpeedRef2301

CHO DsetBaseAddr (70.24) | 1

CommModule (98.02) Fieldbus

DsetXVal1 (90.01) 701, por defecto | MainCtriWord (7.01);
PZD1 OUT (cédigo de control);
1% cédigo de datos del
sobrecontrol al convertidor

Comunicacion
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DsetXVal2 (90.02)

2301, por
defecto

SpeedRef (23.01);

PZD2 OUT (referencia de
velocidad); 2° cédigo de datos
del sobrecontrol al convertidor

DsetXplusiVali (92.01)

801, por defecto

MainStatWord (8.01);

PZD1 IN (cédigo de estado);
1% cédigo de datos del
convertidor al sobrecontrol

DsetXplusiVal2 (92.02)

104, por defecto

MotSpeed (1.04);

PZD2 IN (velocidad actual); 2°
codigo de datos del
convertidor al sobrecontrol

ModuleType (51.01)

PROFIBUS DP*

Node address (51.02)

4

ajusta la direccién del nodo
requerida

Baud rate (51.03) 1500*

PPO-type (51.04) PPO1*

DP Mode (51.21) 0

FBA PAR REFRESH DONE, por Si se cambia un parametro del
(51.27) defecto bus de campo, el nuevo valor

solamente es efectivo después
de ajustar FBA PAR
REFRESH (51.27) = RESET o
la siguiente vez que se
conecte la alimentacion del
adaptador de bus de campo.

* Solo lectura o detectado automaticamente por el adaptador Profibus

Nota:

+ 20.000 unidades de velocidad (decimales) para la referencia de velocidad
[SpeedRef (23.01)] y la velocidad actual [MotSpeed (1.04)] equivalen a la
velocidad indicada en SpeedScaleAct (2.29). Esta velocidad se ajusta mediante
M1SpeedScale (50.01), con M1SpeedMin (20.01) o M1SpeedMax (20.02),
respectivamente.

Ejemplo 2 de ajuste de parametros con PPO de los tipos 2,4y 5
Los primeros dos codigos de datos (PZD1 OUT, PZD2 OUT) del sobrecontrol al
convertidor se conectan como cédigo de control y referencia de velocidad.

Los primeros dos codigos de datos (PZD1 IN, PZD2 IN) del convertidor al
sobrecontrol se conectan como cédigo de estado y velocidad actual.

Otros cdodigos de datos deben conectarse a las senales respectivas de los
parametros deseados empleando los parametros del grupo 51:
PZD3 OUT (51.05) hace referencia al 3" cédigo de datos del sobrecontrol

al convertidor,

PZD3 IN (51.06) hace referencia al 3* cédigo de datos del convertidor al

sobrecontrol
hasta

PZD10 OUT (51.18), que hace referencia al 10° cédigo de datos del
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sobrecontrol al convertidor y
— PZD10 IN (51.19), que hace referencia al 10° codigo de datos del
convertidor al sobrecontrol
o ajustando los parametros del grupo 90 y el grupo 92.

Comunicacion mediante el grupo 51

P. ej. el 3" cédigo de datos del sobrecontrol al convertidor debe ser la referencia
de par, mientras que el 3* cédigo de datos del convertidor al sobrecontrol debe ser
el par motor actual. Por lo tanto es necesario efectuar los siguientes ajustes:

— PZD3 OUT (51.05) = 2501 [TorqRefA (25.01)] y

— PZD3IN (51.06) = 107 [MotTorgFilt (1.07)].
Después de cambiar los parametros del grupo 51, no olvide restaurar el adaptador
RPBA-01 con FBA PAR REFRESH (51.27) = RESET. Los parametros
correspondientes del grupo 90 y el grupo 92 quedan desactivados.

PROFIBUS DP
RPBA-01{ SDCS-CON-4
cicLico DCS800
@ Parametros,
Sal. PZD1 9001 Sefales
Sal. PZD2 90.02 B
Sal. PZD3 A 319003 | |
. put 19 .
Sal. PZD1( 90.10 B
3..19
51.05 \ ’ /
51'19 >100
51'20 >100
Parametros,
En. PZD1 92.01 Sefales
En. PZD2 92.02 B
En. PZD3 92.03 ||
En. PZD1d 92.10 |
A g
PB setting data words.dsf

Ajuste de los cddigos de datos utilizando solamente el grupo 51 o el grupo 90 y el
grupo 92

Comunicacion mediante el grupo 90 y el grupo 92
Otra posibilidad — quiza mas familiar — es efectuar la conexién mediante el grupo
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90y el grupo 92.

Una vez mas, el 3* cédigo de datos del sobrecontrol al convertidor debe ser la
referencia de par, mientras que el 3* cddigo de datos del convertidor al
sobrecontrol debe ser el par motor actual. Por lo tanto es preciso efectuar los
siguientes ajuste (consulte la tabla siguiente en cuanto a los valores):

- PZD3 OUT (51.05)=3y

— PZD3IN (51.06) = 6.
Después de cambiar los parametros del grupo 51, no olvide restaurar el adaptador
RPBA-01 con FBA PAR REFRESH (51.27) = RESET. Se activan los parametros
correspondientes del grupo 90 y el grupo 92. Ahora es preciso efectuar los
siguientes ajustes:

— DsetXVal3 (90.03) = 2501 [TorgRefA (25.01)] y

— DsetXplus1Val3 (92.03) = 107 [MotTorgFilt (1.07)].

Parameter group 51 Direction ABB Parameter groups 90 and 92
Name [ setvalue | pPLC <--> Drive | Datasets Name | def. value
8 fixed connection = 1.1 DsetXVall (90.01) = 701
e fixed connection <—m 2.1 DsetXpluslVvall (92.01) = 801
3 fixed connection — 12 DsetXVal2 (90.02) = 2301
o fixed connection <—m 2.2 DsetXplus1Vval2 (92.02) = 104
S PZD3 OUT (51.05) = 3| w—> 1.3 DsetXVal3 (90.03) = 2501
& PZD3 IN (51.06) = 6 <—m 2.3 DsetXpluslVval3 (92.03) = 209
g PZD4 OUT (51.07) = 71 w—> 3.1 DsetXplus2Vall (90.04) = 702
& PZD4 IN (51.08) = 10f <—m 4.1 DsetXplus3Vall (92.04) = 802
PZD5 OUT (51.09) = 8 o 3.2 DsetXplus2Val2 (90.05) = 703
o PZD5 IN (51.10) = 11f <—m 4.2 DsetXplus3val2 (92.05) = 101
i PZD6 OUT (51.11) = 9 = 3.3 DsetXplus2Val3 (90.06) = 0
PZD6 IN (51.12) = 12 <—m 43 DsetXplus3val3 (92.06) = 108
PZD7 OUT (51.13) = 13| w—> 5.1 DsetXplus4Vall (90.07) = 0
PZD7 IN (51.14) = 16| <—m 6.1 DsetXplus5Vall (92.07) = 901
PzZD8 OUT (51.15) = 14 > 5.2 DsetXplus4Val2 (90.08) = 0
PZD8 IN (51.16) = 17f  <—m 6.2 DsetXplus5Val2 (92.08) = 902
PzD9 OUT (51.17) = 15 > 5.3 DsetXplus4Val3 (90.09) = 0
PZD9 IN (51.18) = 18] <—m 6.3 DsetXplus5Val3 (92.09) = 903
PZD10 OUT (51.19) = 19 w—=—> 7.1 DsetXplus6Vall (90.10) = 0
PZD10 IN (51.20) = 22| </ 8.1 DsetXplus7Vall (92.10) = 904
Ajuste de los codigos de datos utilizando el grupo 90 y el grupo 92
Comunicacion
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Secuencia de conexion de la alimentacion

o

— © o

g |§ AL

IR = R Dec. | Hex.

© R EIEE z|z

a % SEIEERIE (e

© x|lE|lES|x|e|e|lxe|x|[O|O|O
Bit 15...11]10{09]{08[07|06[05]04|03]02]01]00
Off1 (before On) 1({O010f[Ox|x|x]Of[21]1]|0]f 1142 § 0476
On (main cont. On) 1[0[O0|O]x|x|{x|O|1|1|1] 1143} 0477
Run (with reference) 1{0[{O0]JO] 211|212 |1(1]1]g 1151 §J O47F
Reset I x| x|1|x|x|x]x|x]|x]|x} 1270 § 04F6
E-Stop (Off3) I x| x| x]11|2]2]0|1|1] 1147 | 047B
Start inhibit (Off2) I x| x| x| x|x|x]|x]|x|O0|x] 1140 | 0474

Ejemplos para MainCtriWord (7.01)
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Programa Adaptable (AP)

Sinopsis del capitulo

Compatibilidad

Este capitulo describe los fundamentos del Programa Adaptable y explica como
crear un programa.

Esta guia es compatible con los programas de aplicacién del convertidor que
incluyen funciones de Programacién Adaptable.

Instrucciones de seguridad

Lector

Uso

Siga todas las instrucciones de seguridad entregadas con el convertidor.

e Lea las instrucciones de seguridad completas antes de instalar, poner a
punto o emplear el convertidor. Estas instrucciones de seguridad se facilitan
al principio del Manual de hardware o la Guia rapida.

e Lea las notas y avisos especificos para la funcion de software antes de
modificar los ajustes de fabrica de la funcion. Para cada funcion se facilitan
los avisos y las notas en el subapartado del Manual de firmware que describe
los parametros relacionados que puede ajustar el usuario.

Se espera que el lector del manual:
e conozca las practicas de conexion eléctrica estandar, los componentes
eléctricos y los simbolos esquematicos eléctricos
e tenga experiencia o formacion en la instalacion, manejo o mantenimiento de
los convertidores de frecuencia ABB.

La guia debe utilizarse junto con el manual de firmware del DCS800 para el
programa de aplicacion del convertidor de frecuencia. El manual de firmware
contiene informacion basica sobre los parametros del convertidor, incluyendo los
parametros del Programa Adaptable. La guia proporciona informaciéon mas
detallada sobre el Programa Adaptable:

e descripcion del Programa Adaptable
cémo crear un programa
cémo funcionan los bloques de funcién
cémo documentar el programa

Publicaciones relacionadas

La documentacion del usuario del convertidor de frecuencia incluye:
e Manual de firmware (BADW 000 193)
e Manual de hardware  (SADW 000 194)
e Guias/suplementos para el equipo y programas opcionales (la entrega
incluye los manuales correspondientes).

Programa Adaptable
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Descripcion del Programa Adaptable

Caracteristicas

De forma convencional, el usuario puede controlar el funcionamiento del
convertidor mediante parametros. Cada parametro tiene un conjunto fijo de
selecciones o0 un rango de ajuste. Los parametros facilitan la programacion, pero
las selecciones son limitadas. No es posible personalizar el funcionamiento con
mayor profundidad. El Programa Adaptable permite personalizar el funcionamiento
sin necesidad de herramientas o lenguajes de programacion especiales, aunque la
herramienta informatica de programacién “Drive AP program” facilita esta labor.

e El programa se compone de bloques de funcion.

e El panel de control del DCS800 es la herramienta de programacion.

e El usuario puede documentar el programa dibujandolo en hojas plantilla de

diagrama de bloques.

El tamafio maximo del Programa Adaptable es de 16 bloques de funciones. El
programa puede componerse de varias funciones independientes.

La programacion adaptable del DCS800 ofrece las siguientes posibilidades:
e 16 bloques de funcion

mas de 20 tipos de bloque

proteccion mediante contrasefna

4 niveles de tiempo diferentes seleccionables

comprobacion con bloques sin conexion

funciones de cambio

funciones de depuracion

o forzado de salidas

e punto de ruptura

¢ un sélo paso

e un sélo ciclo

e parametro adicional de puntero de escritura de salidas para cada bloque
(grupo 86)

e 10 constantes de usuario adicionales (grupo 85) empleadas como
contenedores de datos

Programa Adaptable
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Como configurar (ensamblar) el programa
El programador conecta un bloque de funcion a otros bloques mediante una serie
de parametros de bloque. Estas series también se utilizan para leer los valores del
programa de aplicacion del convertidor y para transferir datos a dicho programa.
Cada serie de parametros de bloque se compone de seis parametros del grupo 84
y un puntero de escritura del grupo 86.

La figura siguiente muestra el uso de la serie de parametros de bloque 1 en el
firmware del DCS800 (parametros 84.04 a 84.09 y 86.01):

El parametro 84.04 selecciona el tipo de bloque de funcién.

El parametro 84.05 selecciona la fuente a la que esta conectada la entrada
IN1 del bloque de funcion. Un valor negativo significa que la sefal se
invierte.

El parametro 84.06 selecciona la fuente a la que esta conectada la entrada
IN2 del bloque de funcion. Un valor negativo significa que la sefal se
invierte.

El parametro 84.07 selecciona la fuente a la que esta conectada la entrada
IN3 del bloque de funcidn. Un valor negativo significa que la sefal se
invierte.

El parametro 84.08 define los atributos de las entradas.

El parametro 84.09 contiene la sefal de este bloque de funcion, que puede
utilizarse también para la seleccion de otras entradas. El usuario no puede
modificar el valor de este parametro.

La salida de senal también esta disponible mediante el puntero de escritura
86.01. El parametro 86.01 obtiene el parametro de destino, que debe
recibir la sefal.

Como conectar el programa a la aplicacion del convertidor de frecuencia
La salida del Programa Adaptable necesita conectarse al programa de aplicacién
del convertidor. Existen dos posibilidades:

La sefal, p. ej. 84.09, puede seleccionarse para otras funciones.

La salida de senal esta disponible mediante el puntero de escritura, p. €j.
86.01. Este parametro debe ajustarse con el parametro de destino, que
necesita la salida de sefial de este bloque de funcion.

Programa Adaptable
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Uso de la serie de parametros de bloque 1

Serie 1 de parametros de bloques
Select
Type
ABS
C\
XOR 7
84.04
Read
|ﬁ§|§t0t1 pointer of
[ —| MF channel
group 70
AN 0
( N\ INT—— Signal - AP FB
,_1_ Boolean Ougtput group 84
Tabla 84.05 ; | Dataset table
parametros/ - group 92
A elect __| >
sefiales act Input 2 eg. C\ - DCS Link
1.01 = L | Mailbox
group 94
| ADD 84.09
1.02 C\ 3 | AD
| I\ INT— 12 o1 ] .
1 Boolean apla
= 113
w0 | 84.06 I = - : parametros/
| Function erte sefiales act.
Select pointer
Input 3 F 7.01
|| C\ > 7.02
(\ O 3 |
N\ INT—
1 TBooIean 86.01
— — 99.99
84.07 | T 1l
[
Set
Attribute
15 /—lﬂ N\~ \0Bit
T4 O]
input 3 |input2 |inputl
ii\f bit sel. |bitsel. |bitsel.
Input
Para utilizar una Esta funcién permite aislar un bit determinado en un
entrada como codigo booleano compacto. Se utiliza para conectar las
valor constante, entradas booleanas de un bloque de funcién con bit
el bit especifico de un cédigo booleano compacto. Con:
perteneciente a la 5
entrada debe Bit 0 == 0000 == Oh
tener un ajuste Bit 1 == 0001 == 1h
alto
Ejemplo

Para sumar un valor constante y de un valor de referencia adicional externo a la referencia de velocidad:

Ajuste 84.04=2 (seleccion de la funcion ADD)

Ajuste 84.05=xx.xx (seleccion de la referencia de velocidad para la entrada 1)

Ajuste 84.06=xx.xx (seleccién de ref. externa (Alx) para la entrada 2)

Ajuste 84.07=1500 (valor constante para la entrada 3)

Ajuste 84.08=4000h (porque la entrada 3 = constante -> Bit 14=1 --> 4000h)

84.09=xxxx (contiene el valor calculado; puede leerse desde los componentes del sistema, p. €j. canal
maestro/esclavo, otras entradas de series de parametros de bloque)

Ajuste 86.01=xx.xx (se escribe el valor calculado en el destino para su posterior procesamiento)

I2ESUEE N

N
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Como controlar la ejecucion del programa

El Programa Adaptable ejecuta los bloques de funcion en orden numérico y todos
los bloques en el mismo nivel de tiempo. Este valor no puede ser cambiado por el
usuario. El usuario puede:

e seleccionar el modo de funcionamiento del programa (paro, marcha, edicion,

un sélo ciclo, un sélo paso)

e ajustar el nivel del tiempo de ejecucién del programa

e eliminar o aiadir bloques

e el orden de ejecucion viene determinado por el numero de bloque: 1...16

Programa Adaptable
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Generalidades

Otra forma de crear aplicaciones es con DWL AP. Es un programa integrado en
DriveWindow Light que puede abrirse con Tools'y DriveAP for DCS800:

E DriveWindow Light 2 - DCS800 - Using COM1
File Miew Opkions Drive | Tools Communication  Window  Help

‘ -\5.5\' L - CobeSys Application Dovnload
= s AR Frr M S
Orline  Offline | Refresh CrivesP for DCSS00

Sequence Programmming Tool
|
|3 | de | D @ - ——

Teclas y botones importantes

El programa se controla mediante las siguientes teclas y botones:

Teclas y botones

Funcion

Ctrl + boton izquierdo del raton
en un cuadro o bloque de funcion

Cambiar o insertar bloques de funcion y
conectar entradas y salidas en modo Edit

Mayusculas + botdn izquierdo del

Ver valores actuales en modo Start

raton en la cruz roja

Cancel Cancelar una accion

Help Abrir la ayuda en linea

Insert / Change / Remove Block 1'

—Ingert ¢ Change Block

| Inzert Befare Block 1 i

Insert After Block. 1 |

Change Block 1

Mot zed
ABS
ADD
AND
Bitwize
Bset
Compare
Count
D-Pat
Ewvent

|»

Filter
Lirnit
MaskSet
Max

Min
MulDiv
OR
ParRead
Parrite
Pl

Pl-Bal
Famp
Soway =
SR
Switch-B
Switchl

OGS (=l
Remove Block 1 |

Cancel |
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Insertar bloques de funcién
Es posible insertar un maximo de 16 bloques de funcién de la lista en el escritorio.

Con el botén Change Block xx se cambia el bloque seleccionado. Con el botén
Insert Before Block xx el nuevo bloque se inserta antes del bloque seleccionado.
Con el botén Insert After Block xx el nuevo bloque se inserta después del bloque
seleccionado.

|nzert Before Block B |

Inzert After Block & |

Change Block & |

Conexion de los bloques de funcion
Los bloques de funcion pueden conectarse a otros bloques o a parametros del
firmware. Al conectar valores booleanos compactos es importante seleccionar el
bit correcto. Para efectuar la conexion, haga clic (Ctrl + boton izquierdo del raton)
en la cruz roja de la entrada y seleccione una de estas tres posibilidades:
— Seleccione un Parametro de la lista y ajuste el bit

Set Pointer Parameter (84.35) X|
Help |

% Parameter 7 01 MainChwond Bit I1D [ lIrverted

J09FID Out -
03 AN _I
b.04 al2

™ Constant 5.05 413

h.06 &l4

E.03 CurChlStat]

7.01 b ainCtibyford
T.02 AusCribaford
" Undefined 7.03 AvsCirlaiord2
7.04 uzed MOW
2.01 MainStatiword
202 AusStatwiord
8.05 DI Statwiord
19.01 Datal

19.02 DataZ

19.03 Data3

19.04 Datad

19.05 D atab

Cancel | 19.06 Datag ;I
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— Conecte un valor Constante a la entrada (constante de bloque)

Set Pointer Parameter (84.35) ﬂ
Help |

™ Parameter I-l o
{* Constant

" Undefined

Cancel

i

— Seleccione sin definir si no se requiere ninguna conexion.

Set Pointer Parameter (84.43) x|
Help |

" Parameter

" Constant

Cancel |

Si debe conectarse una salida de un blogue de funcién a una entrada, es
necesario seleccionar el parametro de la salida en la entrada. Las conexiones de
las salidas a los parametros del firmware no se muestran en el escritorio. En este
caso es preciso conectarlas a los punteros de salida del lado derecho del
escritorio.
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Modos de programa
Existen 5 modos para el programa adaptable; véase AdapProgCmd (83.01):
— Stop: el Programa Adaptable esta detenido y no puede editarse
— Start: el Programa Adaptable esta ejecutandose y no puede editarse
— Edit: el Programa Adaptable esta detenido y puede editarse
Otros estados, destinados a pruebas, son SingleCycle y SingleStep.

Atencion:
No olvide ajustar los niveles de tiempo

B5.07

i
&6 00 i
25.10 0 Help |
Time Levels [maec]:
Oata Storage Wl
01 D T
10.02 0 20mz
19.03 o 100ms
004 0 500ms
19.05 o
10.06 o
19.07 o
1908 o
10,00 o /
19.10 o
19,11 o™
10,12 o
[ Time level = 5ms 3.0
] I Cancel
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Bloques de funcion

Reglas generales
El uso de la entrada de bloque 1 (BlockxIln1) es obligatorio (no debe quedar
sin conexion). El uso de la entrada 2 (BlockxIn2) y 3 (BlockxIn3) es opcional para
la mayoria de los bloques. Como norma general, una entrada sin conexion no
afecta a la salida del bloque.
La entrada de atributo (BlockxAttrib) debe ajustarse con los atributos, como la
declaracion de constante y bits, de las tres entradas.
El atributo de constante define una constante de bloque que solamente puede
cambiarse o modificarse en modo EDIT.

Entradas de bloque
Los bloques utilizan dos formatos de entrada:

e entero
e booleano

El formato utilizado varia dependiendo del bloque. Por ejemplo, el bloque ADD
utiliza entradas enteras, mientras que el bloque OR utiliza entradas booleanas.

Nota: Las entradas de los bloques se leen cuando comienza la ejecucion del
bloque, no de forma simultanea para todos los bloques.

Programa Adaptable

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



78

Atributos de las entradas de bloques

Las entradas de bloques reciben el parametro del origen de la sefal o las
constantes del usuario (p. ej. 85.01). Dependiendo de la funcion del bloque
utilizado y de la funcion deseada, los atributos de las tres entradas deben
ajustarse como entero, constante o seleccion de un bit de un cédigo de origen de

16 bits.
Por lo tanto se utiliza un cédigo de 16 bits, definido del modo siguiente:
15 12 11 8 7 4 3 0 [ Nam. bit
Booleano
0 empaquetado
Y 0 q
3. 2. 1. Function block Function block Function block
input 3 bit input 2 bit input 1 bit
selection selection selection

Para utilizar una
entrada como valor
constante, el bit
perteneciente a la
entrada debe tener un
ajuste alto.

R

Esta funcién permite aislar un bit determinado en un cédigo
booleano compacto. Se utiliza para conectar las entradas
booleanas de un bloque de funcién con bit especifico de un

cédigo booleano compa
Bit 0 == 0000 == Oh
Bit 1 == 0001 == 1h

Bit 15 == 1111 == Fh

cto. Con:

BlockParamSet ovw_a.dsf

* este tipo de constante define una constante de bloque, que solamente puede modificarse en modo EDIT.

Ejemplo:

2|0|0|A

Ejemplo de parametro de atributo, con
BlockxIn1l como booleano, bit 10
BlockxIn2 como constante
BlockxIn3 como entero

-> Tras convertir los bits a hex. Debe ajustarse el
valor 200 A (H) en el parametro BlockxAttrib
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Entrada entera como valor de parametro

Forma en la que el bloque trata la entrada

El bloque lee el valor seleccionado en forma de numero entero.

Nota: El parametro seleccionado como entrada debe ser un valor entero. El
escalado interno de cada parametro se indica en el Manual de firmware.

Como seleccionar la entrada

e Desplacese hasta el parametro de seleccion de entrada del bloque y cambie
a modo de edicion (Intro).

e Ajuste la direccion desde la cual debe leerse el valor de entrada, con grupo x
100 + indice (p. ej. parametro 22.01 = 2201). Una direccion negativa (e.g. —
2201) provoca la inversién del valor conectado.

La figura siguiente muestra la pantalla del panel de control del DCS800 con el
parametro de seleccion de la entrada BlockxIn1 (con p. ej. x = 1 para 1 bloque) en
modo de edicion. El valor se invierte si hay un signo menos (-) en el campo de
inversiéon. El campo de seleccidn de bit no es valido para una entrada entera o de
tipo cadena.

Display del panel

REM U PAR EDIT-----rmmrmemmemmeees

8405 Blocklinl

Conexibna503 ————> 503
como salida de
EAL (grupo x

100 + indice) CANCEL SAVE

Ejemplo: Entrada analdgica EA1, que recibe alimentacion de una fuente de 5,8 V,
en un convertidor equipado con el firmware del DCS800. ; Cémo puede
conectarse esta senal al bloque MAX como bloque de funcion 1 del Programa
Adaptable? ;Cual es el valor de la entrada del bloque?
EA1 se conecta al bloque del modo siguiente:
e Desplacese hasta la entrada Block1In1, parametro de seleccion 84.05, y
cambie a modo de edicion (Intro).
e Ajuste la direccion 503, ya que el grupo 5y el indice 3 contienen el valor de
entrada de EA1 (05.03 = 05x100+3 = 503).
El valor de la entrada del bloque es 5800, ya que el escalado de enteros de
la senal actual 5.03 es: 0.001 V =1 (con el ajuste por defecto de EA1,
indicado en el Manual de firmware).
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Entrada entera como constante

Como ajustar y conectar la entrada
Opcién 1
e Desplacese hasta el parametro de seleccion de entrada del bloque y cambie
a modo de edicién (Intro).
¢ Introduzca el valor de la constante en el parametro de entrada (flecha doble y
teclas de flecha).
e Acéptelo pulsando Intro.
e Desplacese hasta el parametro del atributo (BlockxAttrib)
o Ajuste el bit del atributo de constante de esta entrada en el parametro
BlockxAttrib.
e Acéptelo pulsando Intro.

La figura siguiente muestra la pantalla del panel de control del DCS800 cuando el
parametro de seleccion de la entrada BlockxIn1 esta en modo de edicién y el
campo de la constante es visible. La constante puede tener cualquier valor entre -
32768 y 32767. No puede cambiarse mientras el Programa Adaptable esté
ejecutandose.

Display del panel

REM O PAR EDIT---rmemmrmemmemenes

8406 Block1In2

—— -10000
CANCEL SAVE

Valor de la
constante deseada

Display del panel

REM U PAR EDIT----rmmrmememmeoes

8408 Block1Attrib

— 2000 hex

Ajuste del valor
constante de la entrada

Block1In2
CANCEL SAVE
Opcioén 2

e Los parametros de constante del usuario 85.01 a 85.10 estan reservados
para el Programa Adaptable y pueden utilizarse para los ajustes del cliente.
El parametro 19.01...19.12 puede utilizarse del mismo modo, pero no puede
guardarse en la memoria Flash.

e Conecte el valor de la constante del usuario a un bloque de la forma normal
mediante el parametro de seleccion de entrada.

Las constantes del usuario pueden modificarse con el Programa Adaptable en ejecucion.
Pueden tener cualquier valor entre —32767 y 32767.
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Nota: Una constante (constante de bloque) como la de la opcién 1 solamente
puede cambiarse en modo Edit. Si la constante puede modificarse durante la
ejecucion, un parametro de constante de usuario como el de la opcién 2 es mas
expeditivo

Entrada booleana como valor de parametro

Forma en la que el bloque trata la entrada

e El bloque lee el valor seleccionado en forma de numero entero.
e El bloque utiliza el bit definido en el campo de bit como entrada booleana.

El valor de bit 1 es el valor booleano “true”, mientras que 0 es el valor “false”

Ejemplo: La figura siguiente muestra el valor del parametro de seleccién de la
entrada BlockxIn1 cuando la entrada se conecta a un bit que indica el estado de la
entrada digital ED2.

En el firmware del DCS800, los estados de las entradas digitales se guardan
internamente como la senal actual 8.05 DI StatWord. El bit 1 corresponde a ED2,
el bit 0 a ED1.

Display del panel

REM U PAR EDIT----smmrmememmemes

8407 Block1In3

Conexioén a 805 —r 805
como salida de las
ED (grupo x 11 +

indice) m‘ ’SAT

Display del panel

REM U PAR EDIT----rmmrmememmeoes

8408 Block1Attrib

Austedelbitrde ———> (0100 hex
block1In3
| CANCEL | | SAVE |

Como seleccionar la entrada

Véase el apartado “Entrada entera como valor de parametro” anterior.

Nota: El parametro seleccionado como entrada debe tener un valor booleano
compacto (codigo de datos binario). Véase el Manual de firmware.
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Entrada booleana como constante

Como ajustar y conectar la entrada

e Desplacese hasta el parametro de selecciéon de entrada del bloque y cambie
a modo de edicién (Intro).

¢ Introduzca la constante. Si se necesita el valor booleano “true”, ajuste la
constante a -1. Si se necesita el valor booleano “false”, ajustela a 0.

e Acéptelo pulsando Intro.

e Desplacese hasta el parametro del atributo (BlockxAttrib)

o Ajuste el bit del atributo de constante de esta entrada en el parametro
BlockxAttrib.

e Acéptelo pulsando Intro.

Entrada de cadena

Como seleccionar la entrada

Las entradas de cadena no son necesarias todavia. Con el bloque EVENT se
selecciona el texto del fallo, alarma o listas de notificaciones; véase el capitulo
“Estado”.

Para cambiar este texto se necesita la herramienta informatica DriveWindow y la
tarjeta de comunicacién SDCS-COM-8.
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Detalles de los bloques de funcién

Generalidades

Cada uno de los 16 bloques de funcién tiene un maximo de tres parametros de
entrada (grupo 84), cada uno de los cuales contiene una direccion de salida o el
valor de una constante.

Se utiliza otro parametro adicional para los atributos de estas entradas. Este
parametro de atributo debe editarse manualmente, en el caso de editar los
bloques de funcion utilizando el panel de control del DCS800, o bien utilizando el
explorador de parametros de DriveWindow Light.

Cuando se utiliza la herramienta informatica Adaptative Programming, este
parametro de atributos se ajusta automaticamente.

La salida OUT (grupo 84) puede utilizarse para otras entradas de los bloques de
funcién. Para introducir el valor de salida en los parametros estandar, el puntero
de salida, senalado con -

()->, debe ajustarse al parametro estandar deseado. Los punteros de salida
pueden encontrarse en el grupo 86. La seleccién de bit es una funcion de la
entrada de bloque y no puede ser adaptada por la funcion de salida.

<FB name>
—IN1
HINn2 _l:( >
—IN3 OUT

Attr.

ABS Tipo

Figura

Funcién aritmética

ABS

—IN1
—IN2
—{IN3 OUT

Funcionamiento La salida es el valor absoluto de la entrada IN1 multiplicado por IN2 y dividido

entre IN3.
OUT =[IN1] * IN2 / IN3

IN1 —JABS|]
INZ—MUL_L

IN3

DIVE-ouT

Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).

Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo).
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ADD Tipo Funcién aritmética
Figura ADD
—IN1
—IN2
—IN3 OUT[

Funcionamiento La salida es la suma de las entradas.
OUT =IN1 + IN2 + IN3

Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
AND Tipo Funcién logica
Figura AND
—IN1
—IN2
—IN3 OUT[

Funcionamiento La salida es verdadera si todas las entradas conectadas son verdaderas. De lo contrario,
la salida es falsa. Tabla de verdad:

INT | IN2 | IN3 | OUT (binario) OUT (valor en display)
0 0 0 Falso (todos los bits = 0) 0
0 0 1 Falso (todos los bits = 0) 0
0 1 0 Falso (todos los bits = 0) 0
0 1 1 Falso (todos los bits = 0) 0
1 0 0 Falso (todos los bits = 0) 0
1 0 1 Falso (todos los bits = 0) 0
1 1 0 Falso (todos los bits = 0) 0
1 1 1 Verdadero (todos los bits =1) | -1
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: valores booleanos
Salida (OUT): valor entero de 16 bits (booleano compacto)
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Bitwise Tipo Funcion légica
Figura

Funcionamiento El bloque compara los bits de tres entradas de cédigos de 16 bits y compone el bit
de salida del modo siguiente:

OUT = (IN1 OR IN2) AND IN3.

Ejemplo: operacion mostrada con un solo bit:

IN1 IN2 | IN3 ouT
0 0 0 0
0 1 0 0
1 0 0 0
1 1 0 0
0 0 1 0
0 1 1 1
1 0 1 1
1 1 1 1
Ejemplo: operacion mostrada con todo el cédigo:
Input bits Output
[word] 15 0 [word]
20518|=>IN1|0 1 0 1/0 0 0 0/0 0O 1 0J/0 1 1 O
4896|=>IN2|0 0 0 1/0 0 1 1|0 0 0 0[O0 0 0 O
17972|=>IN3|0 1 0 0]/0 1 1 0/0 0 1 1/0 1 0 O
0 1 0 0[]0 0 1 0[]0 O 1 0JO 1 0 0] =>ouUT 16932
IN1 —
>
N2 * [ & ouTt
IN3
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: valores enteros de 16 bits (booleanos compactos)
Salida (OUT): valores enteros de 16 bits (booleanos compactos)
Bset Tipo Funcion Iégica
Figura Bset
—IN1
—IN2
—IN3 OUTF

Funcionamiento Antes de que el valor de la entrada IN1 se ajuste en la salida (OUT), el numero de
bit (IN2) del cédigo de entrada (IN1) se ajusta al valor de IN3.
La entrada IN1 debe ser un cddigo compacto. El valor de la entrada IN3 debe tener
el valor 1 si es verdadero y 0 si es falso.

Conexiones Entrada IN1: cédigo de 16 bits de entrada
Entrada IN2: 0 ... 15 como numero de bit
Entrada IN3: valor booleano (-1,0)
Salida (OUT): cédigo de 16 bits
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Compare Tipo Funcion aritmética
Figura Compare
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI

Funcionamiento Bits de salida 0, 1y 2 (los bits 4...15 no se utilizan):

- SiIN1 > IN2, OUT = 001 El bit de salida 0 es verdadero.

-SiIN1 =1IN2, OUT =010 El bit de salida 1 es verdadero.

- SiIN1 < IN2, OUT =100 El bit de salida 2 es verdadero.

Bit de salida 3:

- SiIN1 > IN2, OUT = 1ddd El bit de salida 3 es verdadero y sigue siéndolo
hasta que:

IN1 < (IN2 - IN3), tras lo cual el bit 3 es falso.

—»! IN3 €4 bit3

Y N

=z

Bits de salida 4...15: no se utilizan
El valor entero de salida que se muestra es la suma de los bits:

bit 3 bit 2 bit 1 bit 0 OUT (valor mostrado)
0 0 0 0 0
0 0 0 1 1
0 0 1 0 2
0 1 0 0 4
1 0 0 0 8
1 0 0 1 9
1 0 1 0 10
1 1 0 0 12
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).
Salida (OUT): valor entero de 16 bits (booleano compacto)
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Count Tipo Funcioén aritmética
Figura Count
—IN1
—IN2
—IN3 OUT[

Funcionamiento La funcién de recuento cuenta los flancos ascendentes de la entrada IN1.
Los flancos ascendentes de la entrada IN2 restauran el contador, que esta limitado
por el valor ajustado con la entrada IN3.

Entrada IN1: Entrada de activacion (contador) (flanco 0>1)
Entrada IN2: Entrada de restauracion (activa alta).
Entrada IN3: Limite max. con valor:

> 0: el valor de salida se incrementa hasta el limite
maximo, que no puede superarse.
< 0: Elvalor de salida se incrementa hasta el valor
absoluto del limite max. Con el limite max. la salida
se ajusta a 0 y comienza a contar con posteriores
entradas de activacion.
Salida (OUT): La salida muestra el valor del recuento.

Conexiones Entradas IN1 e IN2: Valores booleanos
Entrada IN3: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 15 bits

D-Pot Tipo Funcién aritmética

Figura D-Pot

—{IN1
—{IN2
IN3 OUTF

Funcionamiento Con la entrada 1, la salida se incrementa; con la entrada 2, la salida disminuye.
El valor absoluto de la entrada 3 es el tiempo de rampa en ms en relacién con una
salida con valor 20000. Con un signo positivo en la entrada 3, el intervalo de salida
esta entre 0 y 20000; con un signo negativo en la entrada 3, el intervalo de salida
esta entre —20000 y +20000.
Si tanto la entrada 1 como la 2 estan activas, la entrada 2 (disminucion de rampa)

actua.
Entrada IN1: Aumento de rampa (booleano)
Entrada IN2: Disminucion de rampa (booleano)
Entrada IN3: tiempo de rampa (en ms en relacién con 20000)
Salida: Valor de bits 15+1
Conexiones Entradas IN1 e IN2: Valores booleanos
Entrada IN3: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
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Event Tipo Funcién de visualizacién
Figura Event
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI
Funcionamiento La entrada IN1 activa el evento. IN2 selecciona el nimero de textos de fallo,
alarma, notificacion o disparo. IN3 selecciona el retraso del evento en ms.
IN1 | Entrada de activacion (booleana)
0->1 | bloque activado
0 bloque desactivado
IN2 | Seleccién del mensaje que debe visualizarse. Existen 5 mensajes
diferentes que se seleccionan mediante numeros, dependiendo del tipo de
evento. El mensaje por defecto se muestra entre paréntesis. Puede
modificarse mediante parametros de cadena.
Alarmas Fallos y Notificaciones | Parametros de
disparos cadena
301 (APAlarm1) | 601 (APFault1) 801 ((evvvnen.e. ) | String1 (85.11)
302 (APAlarm2) | 602 (APFault2) 802 (........... ) | String2 (85.12)
303 (APAlarm3) | 603 (APFault3) 803 (ieuevnennn. ) | String3 (85.13)
304 (APAlarm4) | 604 (APFault4) 804 (........... ) | String4 (85.14)
305 (APAlarm5) | 605 (APFault5) 805 (iuuevnenn.. ) | String5 (85.15)
IN3 | retraso en ms
Conexiones Entrada IN1: Valor booleano
Entrada IN2: Texto de alarma o fallo. Debe definirse mediante los
parametros de cadena 8.11...85.15 y conectarse a IN2
IN3: Valores enteros de 16 bits
Filter Tipo Funcion aritmética
Figura Filter
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI
Funcionamiento La salida es el valor filtrado de la entrada IN1. La entrada IN2 es el tiempo de
filtrado.
OUT =IN1 (1 -e™)
Nota: El célculo interno utiliza precision de 32 bits para evitar errores de ajuste.
Conexiones Entrada IN1: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo). Uno equivale a
1 ms.
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Programa Adaptable

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



89

Limit Tipo Funcién logica
Figura Limit
—IN1
— IN2
—IN3 OUTI
Funcionamiento El valor conectado a la entrada IN1 tiene como limite superior la entrada IN2 y la

entrada IN3 como limite inferior.

La salida OUT permite disponer del valor de la entrada limitada.

La salida permanece en 0 si el limite inferior (entrada IN3) es mayor o igual que
el limite superior (entrada IN2).

Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
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MaskSet Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcion I6gica

MaskSet
—IN1
—IN2
—IN3 OUT

Este bloque de funcién ajusta o restaura los bits definidos en IN1 e IN2.

Entrada IN1: Entrada de cddigo
Entrada IN2: Ajusta entrada de cédigo
Entrada IN3: Ajusta/restaura IN2 en IN1.

Ejemplo: operacion mostrada con un solo bit:
... con IN2 | IN3 ouT IN1T | IN2 | IN3 ouT
IN3 =
Ajustar
IN1
0 0 Verdadera | O 0 0 Falsa | O
1 0 Verdadera | 1 1 0 Falsa |1
1 1 Verdadera | 1 1 1 Falsa | O
0 1 Verdadera | 1 0 1 Falsa | O
Ejemplo: operacion mostrada con todo el codigo:
... con IN3 = verdadera (=> Ajustar)
Input bits Output
[word] 15 0 [word]
26214]=>IN1[{0 1 1 0]0 1 1 0[0 1 1 0J0 1 1 O
-13108|=>IN2|1 1 0 01 1 0 0[1 1 0 0]1 1 0 0O
1 1 1 01 1 1 0]1 1 1 0]1 11 0] =>o0uUT -4370
... con IN3 = falsa (=> Restaurar)
Input bits Output
[word] 15 0 [word]
26214|=>IN1|0 1 1 0]/0 1 1 0/0 1 1 0]/0 1 1 0O
-13108]=>IN2|1 1 0 0]1 1 0 0[1 1 0 0]1 1 0 0O
0 01 0[]0 0 1 0[]0 0 1 0JO 0 1 0] =>our 8738

Entradas IN1 e IN2:

Entrada |

N3:

Salida (OUT):

valor entero de 16 bits (booleano compacto)
booleano
valor entero de 16 bits (booleano compacto)

Max Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcién aritmética

Max

—IN1
—{IN2

IN3

OUT

La salida es el valor de entrada mas alto.
OUT = MAX (IN1, IN2, IN3)

Nota: Una entrada abierta se interpreta como valor cero.

Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).

Salida (OUT):

Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
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Min Tipo Funcioén aritmética
Figura Min
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI
Funcionamiento La salida es el valor de entrada mas bajo.
OUT = MIN (IN1, IN2, IN3)
Nota: Una entrada abierta se interpreta como valor cero.
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
MulDiv Tipo Funcion aritmética
Figura MulDiv
— IN1
—IN2
—IN3 OUT|
Funcionamiento La salida es el producto de multiplicar la entrada IN1 por la entrada IN2 y dividir el
resultado entre la entrada IN3.
OUT = (IN1 * IN2) / IN3
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Not Used Tipo -
Figura NO
— IN1
—IN2
—IN3 OUT|

Funcionamiento

Conexiones

Este bloque esta desactivado y no funciona (ajuste por defecto).
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OR Tipo

Figura

Funcionamiento

Funcion I6gica

OR

—{IN1
—{IN2
—IN3 OUTE

Esta salida es verdadera si cualquiera de las entradas es verdadera. Tabla de
verdad:

IN1 IN2 | IN3 | OUT (binario) OUT (valor en display)
0 0 0 Falso (todos los bits 0) 0
0 0 1 Verdadero (todos los bits1) | -1
0 1 0 Verdadero (todos los bits1) | -1
0 1 1 Verdadero (todos los bits1) | -1
1 0 0 Verdadero (todos los bits1) | -1
1 1 0 Verdadero (todos los bits1) | -1
1 1 1 Verdadero (todos los bits1) | -1
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: valores booleanos
Salida (OUT): valor entero de 16 bits (booleano compacto)
ParRead Tipo Funcidn légica
Figura ParRead
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI

Funcionamiento

La salida (OUT) proporciona el valor de un parametro, definido con la entrada IN1,
que indica el grupo de parametros, e IN2, que indica el indice de parametro.

Ejemplo: Para el parametro de lectura 22.01:
entrada IN1 = 22
entrada IN2 = 01

Conexiones Entradas IN1 e IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo), definido como
constante
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
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ParWrite

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcion I6gica

ParWrite

—{IN1
—{IN2
IN3 OUTF

El valor de la entrada IN1 se escribe en un parametro, definido con la entrada IN2,
que indica grupo * 100 + indice.

La entrada IN3 puede ajustarse con un valor booleano: TRUE significa “guardar’ y
FALSE significa “no guardar”.

La salida indica el cddigo de error si se niega el acceso al parametro.

Ejemplo: Para el parametro 22.01 = 150, sin guardar en FLASH.
entrada IN1 = valor 150 (sefial y parametro)
entrada IN2 = 2201
entrada IN3 = falsa

Entrada IN1: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo), definido como
constante

Entrada IN3: Valor booleano

Salida (OUT): Cddigo de byte

Pl

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Controlador aritmético

Pl

—IN1
—{IN2
IN3 OUTE

La salida es la entrada IN1 multiplicada por IN2/100 mas la integral de IN1
multiplicada por IN3/100.

O=11*12/100+(l 3/100)*j|1

Nota: El célculo interno utiliza precision de 32 bits para evitar errores de ajuste.

Entrada IN1: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Factor de ganancia. 100 equivale a 1

Entrada IN3: Coeficiente de integrador. 100 equivale a 1
10000 equivale a 100

Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

El intervalo esta limitado entre -20 000 ... +20 000

Programa Adaptable

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



94

Pl-Bal Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcioén aritmética

Pl-Bal

—{IN1
—{IN2
IN3 OUTF

El bloque inicializa en primer lugar el bloque Pl. Cuando la entrada IN1 es
verdadera, el bloque escribe el valor de IN2 en la salida del bloque PI. Cuando IN1
es falsa, el bloque libera la salida del bloque del controlador PI, que contintuia con el
funcionamiento normal con la salida ajustada.

Nota: Este bloque solamente puede utilizarse con el bloque PI. Debe seguir al
bloque PI.

Entrada IN1: Valor booleano
Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Ramp Tipo

Figura

Funcionamiento

Funcién aritmética

Ramp
- IN1
—IN2
IN3 OUTE

El bloque utiliza la entrada IN1 como valor de referencia. En funcién de los tiempos
de rampa (entradas IN2 e IN3), la salida OUT se incrementa o reduce hasta
alcanzar el valor de referencia.

Entrada IN1: Valor de entrada
Entrada IN2: Tiempo de aumento de rampa (en ms en relaciéon con 20000);
aceleracion
Entrada IN3: Tiempo de disminucion de rampa (en ms en relacion con
20000); deceleracion
Salida: Salida con valores enteros
n
IN2 IN3
t
IN2 IN3

DCS800 FW ramp.dsf

Conexiones Entrada IN1: Valor entero de 16 bits (15 bits més signo)
Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Entrada IN3: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits més signo)
Programa Adaptable
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SqWav

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcioén aritmética

SgWav

—{IN1
—{IN2

IN3 OUTF

La salida OUT alterna entre el valor de la entrada IN3 y cero (0) si el bloque esta
activado y el valor de la entrada IN1 = verdadero (-1).
El periodo se ajusta con la entrada IN2, con 1 = 1 ms.

Entrada IN1:
Entrada IN2:
Entrada IN3:
Salida (OUT):

Valor booleano

Valor entero de 16 bits
Valor entero de 16 bits (15 bits més signo)
Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

SR

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcion Iégica

SR

IN1
—{IN2
IN3 OUT

Ajusta/restaura el bloque. La entrada IN1 ajusta el bloque, mientras que IN2 o IN3
restauran la salida.

e SilIN1, IN2 e IN3 son falsas, la salida conserva su valor actual.
e SiIN1 es verdadera, pero IN2 e IN3 son falsas, la salida es

verdadera.
e SiIN2 o IN3 son verdaderas, la salida es falsa.
e Dominante en el reinicio.
IN1 IN2 | IN3 | OUT (binario) OUT (valor mostrado)
0 0 0 Salida Salida
0 0 1 Falso(Todos los bits = 0) 0
0 1 0 Falso(Todos los bits = 0) 0
0 1 1 Falso(Todos los bits = 0) 0
1 0 0 Verdadero (Todos los bits -1
1 0 1 Falso(Todos los bits = 0) 0
1 1 0 Falso(Todos los bits = 0) 0
1 1 1 Falso(Todos los bits = 0) 0

Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores booleanos
Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Salida (OUT):

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e

Programa Adaptable



96

Switch-B

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcion I6gica

Switch-B

—{IN1
—{IN2
IN3 OUTF

La salida es igual a la entrada IN2 si la entrada IN1 es verdadera, e igual a la
entrada IN3 si la entrada IN1 es falsa.
IN1 ouT
0 =IN3
1 =IN2

IN1 -

N271 Lout
N3+

Entrada IN1: Valores booleanos (solamente el bit 0 esta activo)
Entradas IN2 e IN3: Valores booleanos
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (booleano compacto)

Switch-I

Tipo

Figura

Funcionamiento

Conexiones

Funcién aritmética

Switch-I

—{IN1
—IN2
IN3 OUTF

La salida es igual a la entrada IN2 si la entrada IN1 es verdadera, e igual a la
entrada IN3 si la entrada IN1 es falsa.
IN1 ouT
0 =IN3
1 =IN2

IN1 -

N25 Lout
N3+

Entrada IN1: Valor booleano (solamente el bit 0 esta activo)
Entradas IN2 e IN3: Valores enteros de 16 bits (15 bits mas signo).
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Programa Adaptable
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TOFF Tipo Funcion I6gica
Figura TOFF
—IN1
—IN2
—IN3 OUTI

Funcionamiento La salida es verdadera cuando la entrada IN1 es verdadera. La salida es falsa si la
entrada IN1 es falsa durante un tiempo igual o0 mayor que la entrada IN2. Sigue
siendo verdadera en tanto IN1 = -1 mas el tiempo definido en IN2.

Input 11
A
1 - !
0 i ——
| |——— | ’ t
i ' Inputl2 ! © Inputl2 .
Output } | ‘ | '
A | i | !
All bits 1 } ' ‘
| |
All bits 0 | | s
N i . . . t
Valores mostrados: Verdadero = -1, falso =0
Si la entrada 3 = falsa, el tiempo de retraso de la entrada 2 se escala en
milisegundos (ms).
Si la entrada 3 = verdadera, el tiempo de retraso de la entrada 2 se escala en
segundos (s).
Conexiones Entradas IN2 e IN3: Valor booleano
Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (booleano compacto)
Programa Adaptable
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TON Tipo Funcidn légica
Figura TON
—IN1
—IN2
—{IN3 OUT[

Funcionamiento La salida es verdadera si la entrada IN1 es verdadera durante un tiempo igual o
mayor que la entrada IN2.

Input 11
N
1
0 ’ 1 >
I , -~ time
o Inputl2 '+ Input 12
Output ! | ; |
N ' j }
All bits 1 | . ’ !
All bits 0 L N
time

Valores mostrados: Verdadero = -1, falso = 0

Si la entrada 3 = falsa, el tiempo de retraso de la entrada 2 se escala en
milisegundos (ms).

Si la entrada 3 = verdadera, el tiempo de retraso de la entrada 2 se escala en
segundos (s).

Conexiones Entradas IN2 e IN3: Valor booleano
Entrada IN2: Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (booleano compacto)
Programa Adaptable
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Trigg

Tipo Funcion I6gica
Figura Trigg

—IN1

—IN2

—IN3 OUT

Funcionamiento El flanco ascendente de la entrada IN1 ajusta el bit de salida O durante un ciclo del

programa.
El flanco ascendente de la entrada IN2 ajusta el bit de salida 1 durante un ciclo del
programa.
El flanco ascendente de la entrada IN3 ajusta el bit de salida 2 durante un ciclo del
programa.
Example TC = Program
Input 11 cycle time
/
1
0 = ) >
Output, Bit 0 | t
A ‘
11
0 -
— I - _’.TC -~ t
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores booleanos
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Programa Adaptable
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XOR Tipo Funcion ldgica
Figura XOR
—IN1
—{IN2
—{IN3 OUT[

Funcionamiento La salida es verdadera si una entrada es verdadera; en caso contrario, la salida es
falsa. Tabla de verdad:

IN1 IN2 | IN3 | OUT (binario) OUT (valor en display)
0 0 0 Falso (Todos los bits = 0) 0
0 0 1 Verdadero (Todos los bits = 1) -1
0 1 0 Verdadero (Todos los bits = 1) -1
0 1 1 Falso (Todos los bits = 0) 0
1 0 0 Verdadero (Todos los bits = 1) -1
1 0 1 Falso (Todos los bits = 0) 0
1 1 0 Falso (Todos los bits = 0) 0
1 1 1 Verdadero (Todos los bits = 1) -1
INLH _
N2 JH ouT
IN3
Conexiones Entradas IN1, IN2 e IN3: Valores booleanos
Salida (OUT): Valor entero de 16 bits (15 bits mas signo)

Programa Adaptable
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Diagramas del cliente

Este capitulo incluye tres hojas de diagrama de bloques en blanco
sobre las cuales puede documentarse el Programa Adaptable.

aweN
areq Auedwo) uoneo)ddy
my my my my
ENI[— ENIf— ENIf— ENIf—
« YSO NI i YSo NI |— «{ YSO NI i YSO NI
] NI ] INI|— ] INI|— ] INI|—
adAL adAL adAL adAL
"ON 00| "ON 00|19 "ON 00|18 "ON 00|18
my “my Yy Yy
ENI|— ENI|— ENI|— ENI|—
“«(H “«(H (] (O
siauio no  eni|— lno  enil no  eni|— no  eni|—
| TN — ] INI|— ] NI |— ] NI |—
=9T7°98 adAL adAL adAL adAL
=GT'98 “ON 3f00Ig "ON 0Ig ON 308 "ON 308 YEmTe)
=¢1'98
=£1'98 =01'G8
=ZT1'98 Sy my my my =60'G8
=T1'98 (M ENI[— (] ENIf— (] ENIf— «(H ENI[— =80'G8
0198 LNO ZNI|— LNO NI |— LNO NI |— LNO NI |— —J0'S8
] NI ] INI|— 1 TNI|— ] TNI|—
=60'98 adAl| adAL adAL adAL =90's8
=80'98 “ON oI "N oI ON o0Ig oN o0Ig =50'G8
=.0'98 =0'G8
=90'98 =£€0'G8
=5098 —70°
593 my my my my =coss
=0’ _ .
ENI|— ENIf— ENIf— ENIf— =10'S8
=0 (1 “«(H (1 <O
=€0'98 iigle} NI [— LNO NI — LNO eNI|— LNO ZNI|— sjuelsuod
=20'98 ] INIf— ] INIf— ] TNI[— ] TNI[—
=10'98 adA | adA|| adAL | adAL | =p0'c8
19)u10d ndino ‘ON 20|19 ‘ON X20|g ‘ON »o0|g ON »o0|g 1013U00 dy
1NndLNno 1NdNI
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Lista de senales y parametros

Senales y parametros.

Este capitulo contiene todas las senales y parametros.

Senales
Las sefnales se miden para calcular los valores actuales del convertidor de
frecuencia. Esto incluye los cédigos de control, estado, limites, fallos y alarmas.
Las senales del convertidor pueden encontrarse en los grupos 1 a 9. Ninguno de
los valores de estos grupos se guarda en la memoria FLASH, por lo que son
volatiles.
Nota:
Todas las sefales del grupo 7 pueden escribirse mediante DWL, el panel de
control del DCS800, el Programa Adaptable, un programa de aplicacion o el
sobrecontrol.
La tabla siguiente ofrece un resumen general de todos los grupos de sefnales:
Grupo | Descripcion Observaciones
1 Valores fisicos actuales
2 Senales del regulador de
velocidad

3 Valores de referencia actuales

4 Informacion autoidentificacion

5 | E/S analdgicas

6 Senales de la I6gica del

convertidor

7 | Cdodigos de control codigos de comandos

8 Codigos de estado/limites deteccion del funcionamiento y limites

9 Codigos de fallos/alarmas informacion de diagndstico

indice Nombre de sefal/parametro d 4% g9
g g o § W

1.08 |MotTorqg (motor torque) o o

o L
Par motor (en porcentaje) de MotNomTorque (4.23): °
—  Filtrado mediante un filtro FIR de 6 orden (filtro variable medio); el tiempo de filtrado es
un periodo de tension de red.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.17 |SpeedRefUsed (used speed reference) o o s O

rom

La referencia de velocidad utilizada se selecciona con:
— ReflMux (11.02) y Ref1Sel (11.03) o

—  Ref2Mux (11.12) y Ref2Sel (11.06)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si

Lista de senales y parametros
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Ejemplos de senales

Todas las sefales son de sélo lectura. Sin embargo, el sobrecontrol puede escribir
los cédigos de control, aunque solamente afecta a la memoria RAM.

Min., max., def.:
Los valores minimos, maximos y por defecto no son validos para los grupos 1 a 9.

Unidad:
Muestra la unidad fisica de una sefal, si corresponde. La unidad se muestra en el
panel de control del DCS800 y las herramientas informaticas.

E/C:

Mediante USI Sel (16.09) es posible cambiar entre la lista de sefales y parametros
compacta (C) y ampliada (E). La lista compacta solamente contiene las sefiales y
parametros utilizados para una puesta a punto tipica.

indice y grupo:
Los numeros de sefales y parametros se componen del numero de grupo e
indice.

Escalado de enteros:

La comunicacion entre el convertidor y el sobrecontrol utiliza valores enteros de 16
bits. El sobrecontrol debe utilizar la informacion suministrada en el escalado de
enteros para leer correctamente el valor del parametro.

Ejemplo 1:

Si el sobrecontrol lee MotTorg (1.08), un valor entero 100 equivale a un par del
1%.

Ejemplo 2:

Si el sobrecontrol lee SpeedRefUsed (2.17), el valor 20000 equivale a la velocidad
(en rpm) mostrada en SpeedScaleAct (2.29).

Tipo:

El tipo de datos se indica mediante un cédigo abreviado:
| = Valor entero de 16 bits (0 ... 65536)

S| = Valor entero de 16 bits con signo (-32768 ... 32767)
C: =cadena de texto

Volatil:

Si = Los valores NO se guardan en la memoria FLASH y se pierden al
desconectar la alimentacion del convertidor

N = Los valores se guardan en la memoria FLASH y se conservan al
desconectar la alimentacion del convertidor

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



104

Parametros

Este capitulo explica la funcion y valores o selecciones validas de todos los
parametros. Estan ordenados en grupos por funciones. La tabla siguiente ofrece
un resumen general de todos los grupos de parametros:

Grupo | Descripcion
10 Seleccionar marcha/paro
11 Entrada de ref. de velocidad
12 Velocidades constantes

13 Entradas analogicas
14 Salidas digitales
15 Salidas analdgicas

16 Entradas de control del sistema
19 Almacenamiento de datos
20 Limites

21 Marcha/paro

22 Rampa de velocidad
23 Referencia de velocidad

24 Control de velocidad

25 Referencia de par

26 Tratamiento de la referencia de par

30 Funciones de fallo

31 Temperatura del motor 1

34 Pantalla del panel de control del DCS800
40 Control PID

42 Control de freno

43 Control de intensidad

44 Excitacién de campo
45 Ajustes del convertidor de excitacion

47 Funcionamiento en 12 pulsos
49 Movimiento compartido

50 Medicién de velocidad

51 Bus de campo

52 Modbus

70 Control DDCS
71 Drivebus

83 Control del programa adaptable
84 Programa Adaptable
85 Constantes del usuario

86 Salidas del Programa Adaptable
90 Direcciones de recepcién de series de datos 1

91 Direcciones de recepcion de series de datos 2
92 Direcciones de transmision de series de datos 1

93 Direcciones de transmisién de series de datos 2
94 Control de DCSLink

97 Medicién

98 Mdédulos opcionales

99 Datos de partida

Lista de senales y parametros
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
unid

E/C

20.07

TorqMaxSPC (maximum torque speed controller)
Limite de par maximo — en porcentaje de MotNomTorque (4.23) — en la salida del regulador de
velocidad: TorqRef2 (2.09)
Nota 1:
El limite de par utilizado también depende de la situacion de limitacion actual del convertidor (p. e;.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento del campo). Se aplica el limite con el
valor mas reducido.

Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: N

325
325

o,
o

23.01

SpeedRef (speed reference)
Entrada de referencia de velocidad principal para el control de la velocidad del convertidor. Puede
conectarse a SpeedRefUsed (2.17) mediante:

— RefiMux (11.02) y Ref1Sel (11.03) o

— Ref2Mux (11.12) y Ref2Sel (11.06)

Limitado internamente desde: — (2.29) * 32767 rpm to (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si

-10000
10000

rom

Ejemplos de pardmetros

Los cambios en los parametros efectuados desde el panel de control del DCS800
Control Panel, DriveWindow o DriveWindow Light se guardan en la memoria
FLASH. Los cambios efectuados por el sobrecontrol solamente se guardan en la

memoria RAM.

Min., max., def.:

Valores o selecciones minimas y maximas de un parametro.
Valor o seleccion por defecto de un parametro.

Unidad:

Muestra la unidad fisica de un parametro, si corresponde. La unidad se muestra

en el panel de control del DCS800 y las herramientas informaticas.

E/C:

Mediante USI Sel (16.09) es posible cambiar entre la lista de sefiales y parametros

compacta (C) y ampliada (E). Esto influye sobre la visualizacion de parametros en
el panel de control del DCS800. La lista compacta solamente contiene las senales

y parametros utilizados para una puesta a punto tipica.

indice y grupo:

Los numeros de sefnales y parametros se componen del numero de grupo e

indice.

Lista de senales y parametros
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Escalado de enteros:

La comunicacion entre el convertidor y el sobrecontrol utiliza valores enteros de 16
bits. El sobrecontrol debe utilizar la informacion suministrada en el escalado de
enteros para cambiar correctamente el valor del parametro.

Ejemplo 1:

Si el sobrecontrol modifica el parametro TorqMaxSPC (20.07), un valor entero 100
equivale a un 1%.

Ejemplo 2:

Si el sobrecontrol modifica el parametro SpeedRef (23.01), 20.000 equivale a la
velocidad (en rpm) indicada en SpeedScaleAct (2.29).

Tipo:

El tipo de datos se indica mediante un cédigo abreviado:
| = Valor entero de 16 bits (0 ... 65536)

S| = Valor entero de 16 bits con signo (-32768 ... 32767)
C: =cadena de texto

Volatil:

Si = Los valores NO se guardan en la memoria FLASH y se pierden al
desconectar la alimentacion del convertidor

N = Los valores se guardan en la memoria FLASH y se conservan al
desconectar la alimentacion del convertidor

Lista de senales y parametros
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
h r L]
3 Valores fisicos actuales
2
O
1.01 | MotSpeedFilt (filtered motor speed) " do
Realimentacion de la velocidad actual del motor filtrada: g
— Larealimentacién de la velocidad del motor se selecciona con M1SpeedFbSel (50.03)
—  Filtrada durante 1 segundo y
—  SpeedFiltTime (50.06)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
1.02 |SpeedActEMF (speed actual EMF) |l do
Velocidad actual calculada a partir de EMF. [
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: Si
1.03 |SpeedActEnc (speed actual encoder 1) " do
Velocidad actual medida con el generador de pulsos 1 e
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
1.04 |MotSpeed (motor speed) |l do
Velocidad actual del motor: Qo
— Seleccione la realimentacion de la velocidad del motor con M1SpeedFbSel (50.03). Si
M1SpeedFbSel (50.03) se ajusta en External, la sefal se actualiza por medio del
Programa Adaptable, el programa de aplicacion o el sobrecontrol.
- SpeedFiltTime (50.06)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
1.05 |SpeedActTach (speed actual tacho)) ol do
Velocidad actual medida con el tacémetro analdgico. o
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: Si
1.06 |MotCur (motor current) 1] o
Intensidad relativa actual del motor como porcentaje de M1NomCur (99.03).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
1.07 |MotTorgFilt (filtered motor torque) do s o
Par motor filtrado relativo como porcentaje de MotNomTorque (4.23): °
—  Filtrado mediante un filtro FIR de 6" orden (filtro variable medio); el tiempo de filtrado es
un periodo de tension de red, mas
—  TorgActFiltTime (97.20)
Nota 1:
este valor se calcula cada 20 ms
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
1.08 |MotTorq (motor torque) | s w
Par motor como porcentaje de MotNomTorque (4.23):
—  Filtrado mediante un filtro FIR de 6" orden (filtro variable medio); el tiempo de filtrado es
un periodo de tension de red.
Nota 1:
este valor se calcula cada 20 ms
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
1.09 |CurRipple (current ripple) o ] s w
Salida del monitor de rizado de intensidad relativo como porcentaje de M1NomCur (99.03).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
£ |5 (S o
€ |e =)
1.10 |CurRippleFilt (filtered current ripple) o o
Salida del monitor de rizado de intensidad relativo filtrado como porcentaje de M1NomCur (99.03).
—  Filtrado de 200 ms
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
1.11 [MainsVoltActRel (relative actual mains voltage) o o
Tensioén de red relativa actual como porcentaje de NomMainsVolt (99.10).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: | Volatil: Si
1.12 |MainsVoltAct (actual mains voltage) o o Sl o
Tensién de red actual:
— Filtrado de 10 ms
Escalado de enteros: 1==1V Tipo: | Volatil: Si
1.13 | ArmVoltActRel (relative actual armature voltage) o g o
Tension de inducido relativa actual como porcentaje de M1NomVolt (99.02).
Nota 1:
este valor también esta sujeto a la influencia de AdjUDC (97.23)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
1.14 | ArmVoltAct (actual armature voltage) o sl o
Tensién de inducido actual:
—  Filtrado de 10 ms
Nota 1:
este valor también esta sujeto a la influencia de AdjUDC (97.23)
Escalado de enteros: 1==1V Tipo: Sl Volatil: Si
1.15 |ConvCurActRel (relative actual converter current [DC]) o o
Intensidad relativa actual del convertidor como porcentaje de ConvNomCur (4.05).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
1.16 |ConvCurAct (actual converter current [DC]) o do
Intensidad actual del convertidor:
— Filtrado de 10 ms
Escalado de enteros: 1==1A Tipo: Sl Volatil: Si
1.17 | EMF VoltActRel (relative actual EMF) 1 sl o
EMF relativo actual como porcentaje de M1NomVolt (99.02).
EMF VoltActRel (1.17).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
1.18 |Sin usar
1.19 |Sin usar
1.20 |Mot1TempCalc (motor 1 calculated temperature) o] | g w
Temperatura calculada del motor 1 a partir del modelo térmico del motor. Utilizada para la
proteccion del motor contra el exceso de temperatura.
—  Mi1AlarmLimLoad (31.03)
—  M1FaultLimLoad (31.04)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: | Volatil: Si
1.21 | Mot2TempCalc (motor 2 calculated temperature) o] o] g w

Temperatura calculada del motor 2 a partir del modelo térmico del motor. Utilizada para la
proteccion del motor contra el exceso de temperatura.
—  M2AlarmLimLoad (49.33)
—  MZ2FaultLimLoad (49.34)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: | Volatil: Si

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e




109

indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
= o =m
EIEC P
1.22 |Mot1TempMeas (motor 1 measured temperature) ' | o
Temperatura medida del motor 1. Utilizada para la proteccion del motor contra el exceso de a
temperatura. ~
— Launidad depende del ajuste de M1TempSel (31.05): 9
NotUsed -
1a6PT100 °C
PTC Q
Escalado de enteros: 1==1°C/1Q/1 Tipo: | Volatil: Si
1.23 |Mot2TempMeas (motor 2 measured temperature) ' | w
Temperatura medida del motor 2. Utilizada para la proteccion del motor contra el exceso de a
temperatura. ~
— Launidad depende del ajuste de M2TempSel (49.35): 9
NotUsed -
1a6PT100 °C
PTC Q
Escalado de enteros: 1==1°C/1Q/1 Tipo: | Volatil: Si
1.24 |BridgeTemp (actual bridge temperature) dod oo
Temperatura actual de los puentes en grados centigrados. °
Escalado de enteros: 1==1°C Tipo: | Volatil: Si
1.25 |CtrIMode (control mode) o w
Modo de control empleado:
— véase TorqSel (26.01)
NotUsed -
SpeedCitrl control de velocidad
TorqCtrl control de par
CurCtrl control de intensidad
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
1.26 |Sin usar
1.27 |Sin usar
1.28 |Sin usar
1.29 |Mot1FldCurRel (motor 1 relative actual field current) 1 o
Intensidad de campo relativa actual del motor 1 como porcentaje de M1NomFIdCur (99.11).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
1.30 |Mot1FIdCur (motor 1 actual field current) do o d o
Intensidad de campo del motor 1:
—  Filtrado de 500 ms
Escalado de enteros: 100==1A Tipo: SI Volatil: Si
1.31 |[Mot2FIdCurRel (motor 2 relative actual field current) o] | g w
Intensidad de campo relativa actual del motor 2 como porcentaje de M2NomFIdCur (49.05).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
1.32 | Mot2FIdCur (motor 2 actual field current) o] < w
Intensidad de campo del motor 2:
— Filtrado de 500 ms
Escalado de enteros: 100==1A Tipo: SI Volatil: Si
1.33 | ArmCurActSI (12-pulse slave actual armature current) do| < w
Intensidad de inducido actual del esclavo de 12 pulsos:
—  Solamente valida con maestro de 12 pulsos
Escalado de enteros: 1==1A Tipo: Sl Volatil: Si
1.34 | Sinusar I I I
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EIEC P
1.35 | ArmCurAll (12-pulse parallel master and slave actual armature current) |« w
Suma de la intensidad de inducido actual de maestro y esclavo de 12 pulsos:
—  Filtrado de 10 ms
—  Solamente valida con maestro de 12 pulsos
— Solamente valida con 12 pulsos en paralelo
Escalado de enteros: 1==1A Tipo: Sl Volatil: Si
1.36 |Sin usar
1.37 | DC VoltSerAll (12-pulse serial master and slave actual DC voltage) sl w
Suma de la tensién de inducido actual de maestro y esclavo de 12 pulsos:
—  Solamente valida con maestro de 12 pulsos
—  Solamente valida con 12 pulsos en serie 0 secuenciales
Escalado de enteros: 1==1V Tipo: Sl Volatil: Si
1.38 |MainsFreqAct (actual mains frequency) do N o
Frecuencia de red actual. T
Escalado de enteros: 100 ==1 Hz Tipo: | Volatil: Si
1.39 | AhCounter (ampere-hour counter) o dw
Contador de amperios/hora. g
enteros: 100 == 1 kAhTipo: | Volatil: Si
1.40 |Sin usar
1.41 |ProcSpeed (process speed) o ] o w
Velocidad calculada del proceso/linea: £
— Escalada con WinderScale (50.17) 1S
Escalado de enteros: 10 == 1 m/min Tipo: SI Volatil: Si
1.42 |SpeedActEnc2 (speed actual encoder 2) dldo
Velocidad actual medida con el generador de pulsos 2 Q
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
N ~ -
o Senales del regulador de velocidad
]
O
2.01 |SpeedRef2 (speed reference 2) il do
Referencia de velocidad después del limitador: a
- M1SpeedMin (20.01)
-  M1SpeedMax (20.02)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: Si
2.02 [SpeedRef3 (speed reference 3) il do
Referencia de velocidad después de la rampa de velocidad y la entrada de avance lento. Q
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
2.03 |SpeedErrNeg (An) 1 g o
An = velocidad actual — velocidad de referencia. g
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
2.04 |TorqgPropRef (proportional part of torque reference) ] I
Parte proporcional de la salida del regulador de velocidad como porcentaje de MotNomTorque
(4.23).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
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2.05 |TorqintegRef (integral part of torque reference) ' | o w
Parte integral de la salida del regulador de velocidad como porcentaje de MotNomTorque (4.23).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.06 |TorqDerRef (derivation part of torque reference) ! | oo w
Parte de derivacion de la salida del regulador de velocidad como porcentaje de MotNomTorque
(4.23).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.07 | TorqAccCompRef (torque reference for acceleration compensation) ' o
Salida de compensacion de aceleracién como porcentaje de MotNomTorque (4.23).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.08 |TorqRef1 (torque reference 1) ' s o
Valor de referencia del par relativo como porcentaje de MotNomTorque (4.23) después del
limitador de la referencia de par externa:
—  TorgMaxTref (20.09)
— TorgMinTref (20.10)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.09 [TorqRef2 (torque reference 2) ' o
Valor de salida del regulador de velocidad como porcentaje de MotNomTorque (4.23) después del
limitador:
—  TorgMaxSPC (20.07)
— TorgMinSPC (20.08)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.10 |TorqRef3 (torque reference 3) ' s o
Valor de referencia del par relativo como porcentaje de MotNomTorque (4.23) después del
selector de par:
- TorqSel (26.01)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.11 |TorqRef4 (torque reference 4) 1 o
= TorqRef3 (2.10) + LoadComp (26.02) como porcentaje de MotNomTorque (4.23).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.12 (Sin usar
2.13 |TorqRefUsed (used torque reference) 1 o
Valor de referencia del par relativo final como porcentaje de MotNomTorque (4.23) después del
limitador de par:
— TorgMax (20.05)
—  TorgMin (20.06)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.14 [TorqCorr (torque correction) 1 o
Referencia de par relativo adicional como porcentaje de MotNomTorque (4.23):
— TorqCorrect (26.15)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.16 |dv_dt (dv/dt) | 9o
Aceleracién/deceleracion (cambio de la ref. de velocidad) en la salida de la rampa de referencia gl
de velocidad. g
Escalado de enteros: (2.29)/s Tipo: Sl Volatil: Si
2.17 |SpeedRefUsed (used speed reference) dldo
Referencia de velocidad utilizada, seleccionada con: e

— ReflMux (11.02) y Ref1Sel (11.03) o
— Ref2Mux (11.12) y Ref2Sel (11.06)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
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é © |5 IS m
cl°p
2.18 |SpeedRef4 (speed reference 4) |l gdo
= SpeedRef3 (2.02) + SpeedCorr (23.04). g
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si
2.19 [TorgMaxAll (torque maximum all) RS
Limite de par positivo relativo calculado como porcentaje de MotNomTorque (4.23). Se calcula a
partir del limite de par maximo, el debilitamiento del campo y los limites de la intensidad de
inducido:
—  TorqUsedMax (2.22)
—  FluxRefFldWeak (3.24) y
—  M1CurLimBrdg1 (20.12)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.20 |TorqMinAll (torque minimum all) 1o sd o
Limite de par negativo relativo calculado como porcentaje de MotNomTorque (4.23). Se calcula a
partir del limite de par minimo, el debilitamiento del campo y los limites de la intensidad de
inducido:
— TorqUsedMax (2.22)
—  FluxRefFldWeak (3.24) y
—  M1CurLimBrdg2 (20.13)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.21 |Sin usar
2.22 |TorqUsedMax (used torque maximum) |l o
Limite de par positivo relativo como porcentaje de MotNomTorque (4.23). Se selecciona con:
—  TorqUsedMaxSel (20.18)
Se conecta al limitador de par después del selector de par [TorgSel (21.01)] y la compensacién de
carga [LoadComp (26.02)].
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.23 |TorqUsedMin (used torque minimum) ool s o
Limite de par negativo relativo como porcentaje de MotNomTorque (4.23). Se selecciona con: °
— TorqUsedMinSel (20.19)
Se conecta al limitador de par después del selector de par [TorgSel (21.01)] y la compensacion de
carga [LoadComp (26.02)].
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
2.24 |TorqRefExt (external torque reference) |l s o
Valor de referencia externo del par como porcentaje de MotNomTorque (4.23) después del
selector de referencia de par A:
— TorgRefA (25.01) y
— TorgRefA Sel (25.10)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
2.25 |Sin usar
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Nombre de senal/parametro

min.
max.
def

Unid
E/C

2.26

TorqLimAct (actual used torque limit)
Muestra el numero de parametro del limite de par actualmente activo:
0 no hay ninguna limitacién activa
2.19 TorqgMaxAll (2.19) activo; incluye limites de intensidad y debilitamiento del campo
2.20 TorgMinAll (2.20) activo; incluye limites de intensidad y debilitamiento del campo
2.22 TorqUsedMax (2.22), limite de par seleccionado, activo
2.23 TorqUsedMin (2.23), limite de par seleccionado, activo
20.07 TorgMaxSPC (20.07), limite del regulador de velocidad, activo
20.08 TorgMinSPC (20.08), limite del regulador de velocidad, activo
20.09 TorgMaxTref (20.09), limite de referencia externa, activo
20.10 TorgMinTref (20.10) , limite de referencia externa, activo
20.22 TorqGenMax (20.22), limite de regeneracion, activo
2.08 TorqRef1 (2.08) limita a TorgRef2 (2.09); véase también TorgSel (26.01)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si

Cc

2.27

Sin usar

2.28

Sin usar

2.29

SpeedScaleAct (actual used speed scaling)
El valor de SpeedScaleAct (2.29) equivale a 20.000 unidades de velocidad.
Escalado de velocidad actualmente utilizado (en rpm) para MotSel (8.09) = Motor1:
—  20.000 unidades de velocidad == M1SpeedScale (50.01), si M1SpeedScale (50.01) > 10
—  20.000 unidades de velocidad == valor mdximo absoluto de M1SpeedMin (20.01) y
M1SpeedMax (20.02), si M1SpeedScale (50.01) < 10
— 0, en términos matematicos:
— 8i(50.01) > 10, entonces 20.000 == (50.01) en rom
— 8i(50.01) < 10, entonces 20.000 == Ma&x [1(20.01)I, 1(20.02)/] en rom

Escalado de velocidad actualmente utilizado (en rpm) para MotSel (8.09) = Motor2:
—  20.000 unidades de velocidad == M2SpeedScale (49.22), si M2SpeedScale (49.22) > 10
—  20.000 unidades de velocidad == valor maximo absoluto de M2SpeedMin (49.19) y
M2SpeedMax (49.20), si M2SpeedScale (49.22) < 10
— 0, en términos matematicos:
— 8i(49.22) > 10, entonces 20.000 == (49.22) en rom

— 8i(49.22) < 10, entonces 20.000 == Méx [1(49.19)l, 1(49.22)[] en rom
Escalado de enteros: 1==1rpm Tipo: SI Volatil: Si

om

2.30

SpeedRefExt1 (external speed reference 1)
Referencia de velocidad externa 1 después del multiplexador de la referencia 1:
—  RefiMux (11.02)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: Si

rom

2.31

SpeedRefExt2 (external speed reference 2)
Referencia de velocidad externa 2 después del multiplexador de la referencia 2:
-  Ref2Mux (11.12)
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si

rom

2.32

SpeedRampOut (speed ramp output)
Referencia de velocidad después de la rampa

Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Si

rom
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_— m c =~
e = O - L
) .
o Valores actuales de referencia
2
(O]
3.01 [DatalLogStatus (status data logger) o o | w
Notlnit registrador de datos no inicializado
Empty registrador de datos vacio
Running registrador de datos en funcionamiento (activado)
Triggered el registrador de datos esta activado, pero permanece vacio
Filled el registrador de datos esta activado y lleno (es posible cargar los datos)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
3.02 (Sin usar
3.03 |SquareWave (square wave) o o | w
Sefal de salida del generador de onda cuadrada.
Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: Si
3.04 |PosCount2Low (position counter low value encoder 2) oo o | w
Cédigo bajo del contador de posicion del generador de pulsos 2:
—  PosCount2InitLo (50.21)
— La unidad depende del ajuste de PosCountMode (50.07):
PulseEdges 1 == 1 flanco de pulso
Scaled 0 ==0°y 65536 == 360°
Rollover 0==0°y 65536 == 360°
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
3.05 |PosCount2High (position counter high value encoder 2) oo o | w
Cédigo alto del contador de posicion del generador de pulsos 2:
—  PosCount2InitHi (50.22)
— Launidad depende del ajuste de PosCountMode (50.07):
PulseEdges 1 == 65536 flancos de pulso
Scaled 1 == 1 revolucién
Rollover siempre 0
Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: Si
3.06 (Sin usar
3.07 |PosCountLow (position counter low value encoder 1) o o | w
Cddigo bajo del contador de posicion del generador de pulsos 1:
—  PosCountlnitLo (50.08)
— Launidad depende del ajuste de PosCountMode (50.07):
PulseEdges 1 == 1 flanco de pulso
Scaled 0 ==0°y 65536 == 360°
Rollover 0 ==0°y 65536 == 360°
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
3.08 |PosCountHigh (position counter high value encoder 1) o o | w
Cddigo alto del contador de posicidn del generador de pulsos 1:
—  PosCountlinitHi (50.09)
— Launidad depende del ajuste de PosCountMode (50.07):
PulseEdges 1 == 65536 flancos de pulso
Scaled 1 == 1 revolucién
Rollover siempre 0
Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: Si

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e




115

indice Nombre de senal/parametro clx b= e lo
= S O [e [55
Eleep|
3.09 | PID Out (output PID controller) o o o w
Salida del regulador PID.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
3.10 (Sin usar
3.11 | CurRef (current reference) |l Jo
Referencia de intensidad relativa como porcentaje de M1NomCur (99.03) después del escalado
con debilitamiento de campo.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
3.12 | CurRefUsed (used current reference) 1 o
Referencia de intensidad relativa como porcentaje M1NomCur (99.03) después de la limitacion de
intensidad:
—  M1CurLimBrdg1 (20.12)
—  M2CurLimBrdg2 (20.13)
—  MaxCurLimSpeed (43.17) a (43.22)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
3.13 ArmAlpha (armature o, firing angle) o el o
Angulo de excitacion (o).
Escalado de enteros: 1==1° Tipo: | Volatil: Si
3.14 |Sin usar
3.15 [ReactCur (reactive current) I I Y
Intensidad reactiva relativa actual del motor como porcentaje de M71NomCur (99.03).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
3.16 |Sin usar
3.17 | ArmAlphaSI (12-pulse slave armature a, firing angle) o o o w
Angulo de excitacion (o) del convertidor esclavo de 12 pulsos:
—  Solamente valido con maestro de 12 pulsos
Escalado de enteros: 1==1° Tipo: | Volatil: Si
3.18 |Sin usar
3.19 (Sin usar
3.20 |PLLOut (phase locked loop output) oo v o w
Ciclo de tensién de red (periodo de tiempo). Se utiliza para comprobar si la sincronizacion 3
funciona correctamente:
— 1/50 Hz = 20 ms = 20.000 us
- 1/60 Hz =16.7 ms = 16.667 us
Escalado de enteros: 1==1ps Tipo: | Volatil: Si
3.21 [Sin usar
3.22 | CurCtrlintegOut (integral part of current controller output) 1 I
Parte integral de la salida del regulador de intensidad como porcentaje de M1NomCur (99.03).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
3.23 ([Sin usar
3.24 | FluxRefFldWeak (flux reference for field weakening) ] I
Referencia de flujo relativa a velocidades superiores al punto de debilitamiento del campo
(velocidad base) como porcentaje del flujo nominal.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
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e = O - L
3.25 |VoltRef1 (EMF voltage reference 1) ' o
Referencia de tension EMF relativa seleccionada como porcentaje de M1NomVolt (99.02).
—  EMF RefSel (46.03)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
3.26 |VoltRef2 (EMF voltage reference 2) ' 9 w
Referencia de tension relativa EMF como porcentaje de M1NomVolt (99.02) después de la rampa
y la limitacién (entrada del regulador EMF):
—  VoltRefSlope (46.06)
—  VoltPosLim (46.07)
—  VoltNegLim (46.08)
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
3.27 |FluxRefEMF (flux reference after EMF controller) ' 9 w
Referencia de flujo EMF relativa como porcentaje del flujo nominal después del regulador EMF.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
3.28 [FluxRefSum (sum of flux reference) ' o w
= FluxRefEMF (3.27) + FluxRefFIdWeak (3.24) como porcentaje del flujo nominal.
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: SI Volatil: Si
3.29 |Sin usar
3.30 [FldCurRefM1 (motor 1 field current reference) o] oo w
Referencia de la intensidad de campo relativa del motor 1 como porcentaje de M1NomFIldCur
(99.11).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
3.31 |FIldCurRefM2 (motor 2 field current reference) ] I
Referencia de la intensidad de campo relativa del motor 2 como porcentaje de M2NomFIldCur
(49.05).
Escalado de enteros: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Si
< . 7
g Informacion
]
(O]
4.01 |FirmwareVer (firmware version) dod o] o
Nombre de la version de firmware cargada. Su formato es:
Yyy O -yyy
donde: yyy = numero consecutivo de la version e -yyy = firmware monofasico para unidades de
demostracion.
Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
4.02 (Sin usar
4.03 | ApplicName (name of application program) o] o

Nombre del programa de aplicacion que esta ejecutandose:

NoMemCard no hay ninguna tarjeta de memoria conectada

Inactive hay una tarjeta de memoria conectada, pero el programa de aplicacion
esta inactivo. Utilice ParApplSave (16.06) = EableAppl para activar el
programa de aplicacion.

NoApplic la tarjeta de memoria esté vacia (no hay ningun programa de
aplicacion disponible)

<nombre de la aplicacién> nombre del programa de aplicacion que esta ejecutandose

Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
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— m c ~
ElePpH
4.04 |ConvNomVolt (converter nominal voltage measurement circuit) o Sl o
Ajuste de los canales de medicion de tension (SDCS-PIN-4 o SDCS-PIN-51). Se leen mediante
TypeCode (97.01) o se ajustan con S ConvScaleVolt (97.03):
Se leen mediante TypeCode (97.01) si S ConvScaleVolt (97.03) = 0
Se leen mediante S ConvScaleVolt (97.03) si S ConvScaleVolt (97.03) # 0
Escalado de enteros: 1==1V Tipo: | Volatil: Si
4.05 | ConvNomCur (converter nominal current measurement circuit) o o
Ajuste de los canales de medicion de intensidad (SDCS-PIN-4 o SDCS-PIN-51). Se leen
mediante TypeCode (97.01) o se ajustan con S ConvScaleCur (97.02):
Se leen mediante TypeCode (97.01) si S ConvScaleCur (97.02) = 0
Se leen mediante S ConvScaleCur (97.02) si S ConvScaleCur (97.02) # 0
Escalado de enteros: 1==1A Tipo: | Volatil: Si
4.06 |Mot1FexType (motor 1 type of field exciter) o %)
Tipo de excitador de campo del motor 1. Se lee mediante M1UsedFexType (99.12):
NotUsed no hay ningun excitador de campo o ningun excitador externo conectado
OnBoard excitador de campo 2-Q integrado (sélo para tamafios D1 - D4); por
defecto
FEX-425-Int excitador de campo 2-Q interno de 25 A (sélo para tamafo D5) utilizado
para intensidades de campo de 0,3 a 25 A (terminales X100.1 y X100.3)
DCF803-0035 excitador de campo 2-Q externo de 35 A utilizado para intensidades de
campo de 0,3 a 35 A (terminales X100.1 y X100.3)
DCF803-0050 excitador de campo 2-Q externo de 50 A
DCF804-0050 excitador de campo 4-Q externo de 50 A
DCF803-0060 excitador de campo 2-Q externo de 60 A
DCF804-0060 excitador de campo 4-Q externo de 60 A
DCS800-S01 excitador de campo 2-Q trifasico externo
DCS800-S02 excitador de campo 4-Q trifasico externo
FEX-4-Term5A  excitador de campo 2-Q interno de 25 A (FEX-425-Int) o excitador de
campo 2-Q de 35 A (DCF803-0035) utilizado para intensidades de campo
de 0,3 a 5 A (terminales X100.2 y X100.3)
reservado reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
4.07 |Mot2FexType (motor 2 type of field exciter) oo o | w

NotUsed
OnBoard

FEX-425-Int

DCF803-0035

DCF803-0050
DCF804-0050
DCF803-0060
DCF804-0060
DCS800-S01
DCS800-S02
FEX-4-Term5A

reservado

Escalado de enteros:

Cddigo del tipo de excitador de campo del motor 2. Se lee mediante M2UsedFexType (49.07):

no hay ningun excitador de campo o ningun excitador externo conectado

excitador de campo 2-Q integrado (sdlo para tamafios D1 - D4); por

defecto

excitador de campo 2-Q interno de 25 A (s6lo para tamafo D5) utilizado

para intensidades de campo de 0,3 a 25 A (terminales X100.1 y X100.3)

excitador de campo 2-Q externo de 35 A utilizado para intensidades de

campo de 0,3 a 35 A (terminales X100.1 y X100.3)

excitador de campo 2-Q externo de 50 A

excitador de campo 4-Q externo de 50 A

excitador de campo 2-Q externo de 60 A

excitador de campo 4-Q externo de 60 A

excitador de campo 2-Q trifasico externo

excitador de campo 4-Q trifasico externo

excitador de campo 2-Q interno de 25 A (FEX-425-Int) o excitador de

campo 2-Q de 35 A (DCF803-0035) utilizado para intensidades de campo

de 0,3 a 5 A (terminales X100.2 y X100.3)

reservado
1==1

Tipo: C Volatil: Si
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4.08 | Mot1FexSwVer (motor 1 firmware version of field exciter) o o
Version de firmware del excitador de campo del motor 1. Su formato es:
yyy
donde: yyy = numero consecutivo de la version.
Esta sefal se ajusta durante la inicializacion del convertidor; los valores nuevos se muestran al
volver a conectar la alimentacion.
Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
4.09 | Mot2FexSwVer (motor 2 firmware version of field exciter) o o o w
Versién de firmware del excitador de campo del motor 2. Su formato es:
yyy
donde: yyy = numero consecutivo de la version.
Esta sefal se ajusta durante la inicializacion del convertidor; los valores nuevos se muestran al
volver a conectar la alimentacién.
Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
4.10 |Sin usar
4.11 |Com8SwVersion (firmware version of SDCS-COM-8) w
Versién de firmware SDCS-COM-8. Su formato es:
yyy
donde: yyy = nimero consecutivo de la version.
Esta sefal se ajusta durante la inicializacion del convertidor; los valores nuevos se muestran al
volver a conectar la alimentacién.
Escalado de enteros: Tipo: C Volatil: Si
4.12 | ApplicVer (application version) o o
Version del programa de aplicacion cargado. Su formato es:
yyy
donde: yyy = numero consecutivo de la version.
Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
4.13 |DriveLibVer (drive library version) d o
Version de la biblioteca de bloques de funcion cargada. Su formato es:
yyy
donde: yyy = numero consecutivo de la version.
Escalado de enteros: - Tipo: C Volatil: Si
4.14 [ConvType (converter type) 4o o

Tipo de convertidor reconocido. Se lee de TypeCode (97.01):

None si TypeCode (97.01) = None
D1 convertidor D1
D2 convertidor D2
D3 convertidor D3
D4 convertidor D4
D5 convertidor D5
D6 convertidor D6
D7 convertidor D7

ManualSet  ajuste por parte del usuario si se han modificado S ConvScaleCur (97.02) o S

ConvScaleVolt (97.03) para p. €j. kits de montaje
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def
Unid
E/C

4.15

QuadrantType (quadrant type of converter; 1 or 2 bridges)
Tipo de cuadrante reconocido del convertidor. Se lee de TypeCode (97.01) o se ajusta con S
BlockBrdg2 (97.07):
— Selee de TypeCode (97.01) si S BlockBrdg2 (97.07) = 0
— Selee de S BlockBrdg2 (97.07) si S BlockBrdg2 (97.07) # 0
Auto el modo de funcionamiento se obtiene de TypeCode (97.01); por defecto
BlockBridge2 puente 2 bloqueado (== funcionamiento 2-Q)

RelBridge2 puente 2 liberado (== funcionamiento 4-Q)
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: Si

4.16

ConvOvrCur (converter overcurrent [DC] level)
Nivel de desconexion del convertidor
Esta sefal se ajusta durante la inicializacion del convertidor; los valores nuevos se muestran al
volver a conectar la alimentacion.
Escalado de enteros: 1==1A Tipo: | Volatil: Si

4.17

MaxBridgeTemp (maximum bridge temperature)
Temperatura maxima de los puentes en grados centigrados. Se lee de TypeCode (97.01) o se
ajusta con S MaxBrdgTemp (97.04):

— Selee de TypeCode (97.01) si S MaxBrdgTemp (97.04) = 0

— Selee de S MaxBrdgTemp (97.04) si S MaxBrdgTemp (97.04) =0
El convertidor se desconecta con F504 ConvOverTemp [FaultWord1 (9.01), bit 3], cuando se
alcanza MaxBridgeTemp (4.17). Se ajusta A104 ConvOverTemp [AlarmWord1 (9.06), bit 3]
cuando la temperatura actual del convertidor es, aproximadamente, 5°C inferior a
MaxBridgeTemp (4.17).

Escalado de enteros: 1==1°C Tipo: | Volatil: Si

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



120

indice
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min.
max.

def.
Unid

E/C

4.18

DCSLinkStat1 (DCSLink status 1 of field exciter nodes)
Estado de DCSLink para los nodos 1 a 16 del excitador de campo:

Bit
BO

B1

B2

B3

B4

B5

B6

B7

B8

B9

B10

B11

B12

B13

B14

B15

Nombre
Node1i

Node2

Node3

Node4

Node5

Node6

Node7

Node8

Node9

Node10

Nodei1

Node12

Node13

Nodei4

Nodeil5

Node16

Escalado de enteros:

Valor
1

o--ro-+o-+o-+to-+to-+to0o-+to0-+t0-+t0-+t0—-+0—+20—+20—+0O0-—=0

1==

Observaciones

nodo 1 de DCSLink activo y correcto

nodo 1 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 2 de DCSLink activo y correcto

nodo 2 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 3 de DCSLink activo y correcto

nodo 3 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 4 de DCSLink activo y correcto

nodo 4 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 5 de DCSLink activo y correcto

nodo 5 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 6 de DCSLink activo y correcto

nodo 6 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 7 de DCSLink activo y correcto

nodo 7 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 8 de DCSLink activo y correcto

nodo 8 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 9 de DCSLink activo y correcto

nodo 9 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 10 de DCSLink activo y correcto

nodo 10 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 11 de DCSLink activo y correcto

nodo 11 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 12 de DCSLink activo y correcto

nodo 12 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 13 de DCSLink activo y correcto

nodo 13 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 14 de DCSLink activo y correcto

nodo 14 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 15 de DCSLink activo y correcto

nodo 15 de DCSLink inactivo o defectuoso

nodo 16 de DCSLink activo y correcto

nodo 16 de DCSLink inactivo o defectuoso
Tipo: C Volatil: Si
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X2
EleP B L
4.19 |DCSLinkStat2 (DCSLink status 2 of field exciter nodes) o o o w

Estado de DCSLink para los nodos 17 a 32 del excitador de campo:

Bit Nombre Valor  Observaciones

BO Node17 1 nodo 17 de DCSLink activo y correcto
nodo 17 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 18 de DCSLink activo y correcto
nodo 18 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 19 de DCSLink activo y correcto
nodo 19 de DCSLink inactivo o defectuoso

B1 Node18

B2 Node19

B3 Node20 nodo 20 de DCSLink activo y correcto
nodo 20 de DCSLink inactivo o defectuoso
B4 Node21 nodo 21 de DCSLink activo y correcto

nodo 21 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 22 de DCSLink activo y correcto
nodo 22 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 23 de DCSLink activo y correcto
nodo 23 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 24 de DCSLink activo y correcto
nodo 24 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 25 de DCSLink activo y correcto
nodo 25 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 26 de DCSLink activo y correcto
nodo 26 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 27 de DCSLink activo y correcto
nodo 27 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 28 de DCSLink activo y correcto
nodo 28 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 29 de DCSLink activo y correcto
nodo 29 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 30 de DCSLink activo y correcto
nodo 30 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 31 de DCSLink activo y correcto
nodo 31 de DCSLink inactivo o defectuoso
nodo 32 de DCSLink activo y correcto
nodo 32 de DCSLink inactivo o defectuoso
Tipo: C Volatil: Si

B5 Node22

B6 Node23

B7 Node24

B8 Node25

B9 Node26

B10 Node27

B11 Node28

B12 Node29

B13 Node30

B14 Node31

B15 Node32

o--ro-+o-+o-+to-+to-+to-+to0o0-+t0-+0—-+0—-+0—-+20—+20—+0O0—=0

-
1]
1]

Escalado de enteros:
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Nombre de sefal/parametro clx g Elo
— m c ~
E E O - L
4.20 |Ext 10 Status (external 10 status) ' | w
Estado de las E/S externas:
Bit Valor  Observaciones
BO 1 primer RAIO-xx detectado; véase AIO ExtModule (98.06)
0 primer RAIO-xx inexistente o defectuoso
B1 1 segundo RAIO-xx detectado; véase AIO MotTempMeas (98.12)
0 segundo RAIO-xx inexistente o defectuoso
B2 1 -
0 -
B3 1 RTAC-xx detectado
0 RTAC-xx inexistente o defectuoso
B4 1 primer RDIO-xx detectado; véase DIO ExtModule1 (98.03)
0 primer RDIO-xx inexistente o defectuoso
B5 1 segundo RDIO-xx detectado; véase DIO ExtModule2 (98.04)
0 segundo RDIO-xx inexistente o defectuoso
B6 1 -
O -
B7 1 -
0 -
B8 1 -
0 -
B9 1 -
O -
B10 1 SDCS-DSL-4 detectado; véase DCSLinkNodelD (94.01)
0 SDCS-DSL-4 inexistente o defectuoso
B11 1 SDCS-I0OB-2x detectado; véase /0O BoardConfig (98.15)
0 SDCS-I0B-2x inexistente o defectuoso
B12 1 SDCS-IOB-3 detectado; véase /O BoardConfig (98.15)
0 SDCS-IOB-3 inexistente o defectuoso
B13 1 SDCS-COM-8 detectado; véase CommModule (98.02) y el grupo 70
0 SDCS-COM-8 inexistente o defectuoso
B14 1 RMBA-xx (Modbus) detectado; véase CommModule (98.02) y
ModBusModule2 (98.08)
0 RMBA-xx (Modbus) inexistente o defectuoso
B15 1 SDCS-MEM-8 (tarjeta de memoria) detectada
0 SDCS-MEM-8 (tarjeta de memoria) inexistente o defectuosa
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
4.21 | CPU Load (load of processor) ' o
La potencia de calculo del procesador se divide en dos partes:
— CPU Load (4.21) muestra la carga del firmware y
— ApplLoad (4.22) muestra la carga de la aplicacion.
Ninguno de ellos debe alcanzar el 100%.
Escalado de enteros: 10==1% Tipo: | Volatil: Si
4.22 | ApplLoad (load of application) ' o O
La potencia de calculo del procesador se divide en dos partes: °
— CPU Load (4.21) muestra la carga del firmware y
— ApplLoad (4.22) muestra la carga de la aplicacion.
Ninguno de ellos debe alcanzar el 100%.
Escalado de enteros: 10==1% Tipo: | Volatil: Si
4.23 MotNomTorqqe (motor nominal torque) ' g o
Par motor nominal calculado. >

Escalado de enteros: 1==1Nm Tipo: | Volatil: Si
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min.

max
def

Unid
E/C

4.24 | ProgressSignal (progress signal for auto tunings) o oo o
Sefal de evolucion de los ajustes automaticos realizados por los asistentes para la puesta en
marcha.

Escalado de enteros: 1==1% Tipo: | Volatil: Si

%
E

E/S analdgicas

Grupo 5

5.01 |AlTacho Val (analog input for tacho) do sl o
Tensién actual medida en la entrada del tacometro analdgico. El escalado de enteros puede ser
diferente dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los puentes de conexion.
Nota 1:
Un valor de 11 V equivale a 1,25 * M10vrSpeed (30.16)

Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si

5.02 (Sin usar

5.03 |EA1 Val (analog input 1 value) do ol Slo
Tensién actual medida en la entrada analdgica 1. El escalado de enteros puede ser diferente
dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los puentes de conexion.

Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: SI Volatil: Si

5.04 |EA2 Val (analog input 2 value) dool Sl o
Tensién actual medida en la entrada analdgica 2. El escalado de enteros puede ser diferente
dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los puentes de conexion.

Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si

5.05 |EA3 Val (analog input 3 value) oo Sl w
Tensién actual medida en la entrada analdgica 3. El escalado de enteros puede ser diferente
dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los puentes de conexion.

Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si

5.06 |EA4 Val (analog input 4 value) oo Sl w
Tensién actual medida en la entrada analdgica 4. El escalado de enteros puede ser diferente
dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los puentes de conexion.

Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si

5.07 |EAS5 Val (analog input 5 value) oo Sl w

Tension actual medida en la entrada analdgica 5. El escalado de enteros puede ser diferente

dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los conmutadores DIP.

Disponible solamente con el médulo de ampliacion RAIO; véase AlIO ExtModule (98.06).
Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si

5.08 | EA6 Val (analog input 6 value) oo Sl w

Tensién actual medida en la entrada analdgica 6. El escalado de enteros puede ser diferente

dependiendo del hardware conectado y el ajuste de los conmutadores DIP.

Disponible solamente con el médulo de ampliacion RAIO; véase AlIO ExtModule (98.06).
Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: SI Volatil: Si

5.09 |Sin usar

5.10 ([Sin usar

5.11 | AO1 Val (analog output 1 value) o sl o
Tension actual medida en la salida analogica 1.
Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: Sl Volatil: Si
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5.12 | AO2 Val (analog output 2 value) sl o
Tension actual medida en la salida analogica 2.
Escalado de enteros: 1000 ==1V Tipo: SI Volatil: Si
[{e] ~ ” - -
o Senales de la légica del convertidor
2
O
6.01 |SystemTime (converter system time) o o o g o
Muestra la hora del convertidor en minutos. La hora del sistema puede ajustarse bien mediante 38 IS
SetSystemTime (16.11) o con el panel de control del DCS800. 3
Escalado de enteros: 1==1min Tipo: | Volatil: Si
6.02 (Sin usar
6.03 |CurCtriStat1 (1* current controller status) o o

Cédigo de estado del primer regulador de intensidad:
Bit Valor Observaciones
BO 1 comando FansOn

0 comando FansOff
B1 1 -
0 -
B2 1 -
0 -
B3 1 funcién de calentamiento del motor activa
0 funcién de calentamiento del motor inactiva
B4 1 giro inverso del campo
0 giro hacia delante del campo
B5 1 comando de activacion de la excitacion: FieldOn
0 comando de desactivacion de la excitacion: FieldOff
B6 1 frenado dinamico activo
0 frenado dinamico inactivo
B7 1 comando de cierre del contactor principal: MainContactorOn
0 comando de apertura del contactor principal: MainContactorOff
B8 1 comando de cierre del contactor de la resistencia de frenado dinamico:
DynamicBrakingOn
0 comando de apertura del contactor de la resistencia de frenado dinamico:
DynamicBrakingOff
B9 1 el convertidor esta generando
0 el convertidor esta accionando
B10 1 -
0 -
B11 1 pulsos de excitacion activos (on)
0 pulsos de excitacion bloqueados
B12 1 intensidad continua
0 intensidad discontinua
B13 1 intensidad cero detectada
0 intensidad distinta de cero
B14 1 comando de desconexion del interruptor automatico de CC (sefial continua)
0 no se realiza ninguna accion
B15 1 comando de desconexién del interruptor automatico de CC (pulso de 1
segundo)
0 no se realiza ninguna accion
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
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6.04 CurCtriStat2 (2™ current controller status) doof o o
Cédigo de estado del segundo regulador de intensidad: El regulador de intensidad se bloquea si
se ajusta alguno de los bits (0 == OK):
Bit  Valor Significado
BO 1 sobreintensidad, F502 ArmOverCur [FaultWord1 (9.01), bit 1]
0 no se realiza ninguna accion
B1 1 sobretensién de red (CA), F513 MainsOvrVolt [FaultWord1 (9.01), bit 12]
0 no se realiza ninguna accién
B2 1 subtension de red (CA), F512 MainsLowVolt [FaultWord1 (9.01), bit 11]
0 no se realiza ninguna accién
B3 1 se espera a que la reduccién de EMF coincida con la tension de red [véase
RevVoltMargin (44.21)]
0 no se realiza ninguna accién
B4 1 F533 ReversalTime [FaultWord3 (9.03), bit 0] o F534 12PCurDiff
[FaultWord3 (9.03), bit 1]
0 no se realiza ninguna accién
B5 1 OperModeSel (43.01) = 12P.....: homdlogo bloqueado)
OperModeSel (43.01) = FieldExciter: Proteccidon contra sobretension activa
(giro libre)
0 no se realiza ninguna accion
B6 1 autocomprobacion del excitador de campo del motor 1 fallida, F529
M1FexNotOK [FaultWord2 (9.02), bit 12]
0 autocomprobacion del excitador de campo del motor 1 correcta
B7 1 excitador de campo del motor 1 no preparado, F537 M1FexRdyLost
[FaultWord3 (9.03), bit 4]
0 excitador de campo del motor 1 preparado
B8 1 autocomprobacion del excitador de campo del motor 2 fallida, F530
M2FexNotOK [FaultWord2 (9.02), bit 13]
0 autocomprobacion del excitador de campo del motor 2 correcta
B9 1 excitador de campo del motor 2 no preparado, F538 M2FexRdyLost
[FaultWord3 (9.03), bit 5]
0 excitador de campo del motor 2 preparado
B10 1 a la espera de intensidad cero
0 no se realiza ninguna accion
B11 1 inversion de campo activa; el regulador de intensidad de inducido se bloquea
0 no se realiza ninguna accion
B12 1 -
0 -
B13 1 -
0 -
B14 1 red no sincronizada (CA), F514 MainsNotSync [FaultWord1 (9.01), bit 13]
0 no se realiza ninguna accion
B15 1 regulador de intensidad no liberado
0 no se realiza ninguna accion
Nota 1:
Un bit ajustado no implica necesariamente la aparicion de un mensaje de error, ya que también
depende del estado del convertidor de frecuencia.
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
6.05 [SelBridge (selected bridge) o o o o w
Puente (conductor de intensidad) seleccionado:
NoBridge no hay ningun puente seleccionado
Bridge1 puente 1 seleccionado (puente de accionamiento)
Bridge2 puente 2 seleccionado (puente de generacion)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
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6.06 |FIldCtrlAlarm (3-phase field controller alarm) ' | w
Cédigo de la alarma del regulador de campo trifasico. Esta sefial binaria compacta incluye las
sefales de alarma empleadas en el modo de excitador de campo para monitorizar la carga:
—  OperModeSel (43.01) = FieldExciter
Bit Valor Observaciones
BO 1 la tensién de CC supera el limite de alarma de OvrVoltAlarmLim (46.11)
0 no se realiza ninguna accioén
B1 1 la intensidad de CC es inferior al limite de alarma de MinCurAlarmLim
(46.13)
0 no se realiza ninguna accion
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
6.07 ([Sin usar
6.08 |Sin usar
6.09 |CtriStatMas (12-pulse master control status) ' | w

Estado de control del maestro de 12 pulsos:

Bit Valor Observaciones
BO 1 envio de comando On al esclavo de 12 pulsos
0 no se realiza ninguna accién
B1 1 envio de comando Off2N al esclavo de 12 pulsos (activo bajo)
0 no se realiza ninguna accion
B2 1 -
0 -
B3 1 envio de comando Run al esclavo de 12 pulsos
0 no se realiza ninguna accion
B4 1 comando On del excitador de campo
0 comando Off del excitador de campo
B5 1 frenado dinamico
0 no se realiza ninguna accion
B6 1 funcionamiento de 12 pulsos en serie; véase OperModeSel (43.01)
0 funcionamiento de 12 pulsos en paralelo; véase OperModeSel (43.01)
B7 1 envio de comando Reset al esclavo de 12 pulsos
0 no se realiza ninguna accion
B8 1 -
0 -
B9 1 -
0 -
B10 1 -
0 -
B11 1 autoajuste del regulador de intensidad de inducido activo
0 no se realiza ninguna accion
B12 1 intensidad cero detectada + RevDly (43.14) transcurrido
0 no se realiza ninguna accion
B13 1 cambio de puente activo
0 no se realiza ninguna accion
B14 1 CurCtriStat2 (6.04) > 0 (regulador de intensidad bloqueado)
0 no se realiza ninguna accion
B15 1 CurRefUsed (3.12) negativa
0 CurRefUsed (3.12) positiva

— Los bits de control B3 a B6 (Reset, On, Run y Off2N) solamente son validos en el
esclavo de 12 pulsos si, en éste, CommandSel (10.01) = 12P Link
— Valido con maestro y esclavo de 12 pulsos
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
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6.10 | CtriStatSla (12-pulse slave control status) ' | w
Estado de control del esclavo de 12 pulsos:
Bit Valor Observaciones
BO 1 -
0 -
B1 1 -
0 -
B2 1 -
0 -
B3 1 el esclavo se situa en estado Tripped
0 no se realiza ninguna accion
B4 1 -
0 -
B5 1 -
0 -
B6 1 funcionamiento de 12 pulsos en serie; véase OperModeSel (43.01)
0 funcionamiento de 12 pulsos en paralelo; véase OperModeSel (43.01)
B7 1 -
0 -
B8 1 -
0 -
B9 1 -
0 -
B10 1 -
0 -
B11 1 -
0 -
B12 1 -
0 -
B13 1 cambio de puente activo
0 no se realiza ninguna accioén
B14 1 CurCtriStat2 (6.04) > 0 (regulador de intensidad bloqueado)
0 no se realiza ninguna accién
B15 1 CurRefUsed (3.12) negativa
0 CurRefUsed (3.12) positiva
3. Valido con maestro y esclavo de 12 pulsos
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
6.11 |Sin usar
6.12 [Mot1FexStatus (motor 1 field exciter status) ' o

Estado del excitador de campo del motor 1:

NotUsed

OK

ComFault
FexFaulty
FexNotReady
FexUnderCur

FexOverCur

WrongSetting

Escalado de enteros:

no hay ningun excitador de campo conectado
excitador de campo y comunicacion correctos
F516 M1FexCom [FaultWord1 (9.01), bit 15], comunicacion fallida
F529 M1FexNotOK [FaultWord2 (9.02), bit 12], autocomprobacion del
excitador de campo fallida
F537 M1FexRdyLost [FaultWord3 (9.03), bit 4], excitador de campo no
preparado
F541 M1FexLowCur [FaultWord3 (9.03), bit 8], subintensidad en el
excitador de campo
F515 M1FexOverCur [FaultWord1 (9.01), bit 14], sobreintensidad en el
excitador de campo
compruebe el ajuste de M1UsedFexType (99.12) y M2UsedFexType
(49.07)

1== Tipo: C Volatil: Si
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Nombre de senal/parametro

< lkts2|Q
E E O - L
6.13 | Mot2FexStatus (motor 2 field exciter status) o | w
Estado del excitador de campo del motor 2:
NotUsed no hay ningun excitador de campo conectado
OK excitador de campo y comunicacion correctos
ComFault F519 M2FexCom [FaultWord1 (9.02), bit 2], comunicacion fallida
FexFaulty F530 M2FexNotOK [FaultWord2 (9.02), bit 13], autocomprobacion del
excitador de campo fallida
FexNotReady F538 M2FexRdyLost [FaultWord3 (9.03), bit 5], excitador de campo no
preparado
FexUnderCur F542 M2FexLowCur [FaultWord3 (9.03), bit 9], subintensidad en el
excitador de campo
FexOverCur F518 M2FexOverCur [FaultWord1 (9.02), bit 1], sobreintensidad en el
excitador de campo
WrongSetting compruebe el ajuste de M1UsedFexType (99.12) y M2UsedFexType
49.07,
Escalado de enteros: (1 == 1) Tipo: C Volatil: Si
N~ ” -
8 Cadigos de control
2
O

Todas las sefales de este grupo pueden escribirse mediante DWL, el panel de control del
DCS800, el Programa Adaptable, un programa de aplicacion o el sobrecontrol.
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indice Nombre de senal/parametro

X2
E E O - L
7.01 |MainCtrIWord (main control word, MCW) do o o
Cadigo de control principal:
Bit Nombre Valor Observaciones
BO On (Off1N) 1 Comando para estado RdyRun.

Con MainContCtriMode (21.16) = On: Se cierran los
contactores y el excitador de campo y los
ventiladores se ponen en marcha.

Con MainContCtriMode (21.16) = On&Run:Se fuerza
al indicador RdyRun de MainStatWord(8.01) a 1

0 Comando para estado Off. Paro mediante Off1Mode
(21.02).
B1 Off2N 1 No hay Off2 (paro de emergencia/paro libre)
0 Comando para estado Onlnhibit. Paro libre. Los

pulsos de excitacion se ajustan inmediatamente a
150 grados para reducir la intensidad de inducido.
Cuando la intensidad del inducido es cero, los pulsos
de excitacion se bloquean, se abren los contactores y
el excitador de campo y los ventiladores se paran.
Off2N tiene prioridad sobre OffN3 y On.

No hay Off3 (E-stop)

0 Comando para estado Onlnhibit. Paro mediante E
StopMode (21.04).
Off3N tiene prioridad sobre On.

B3 Run (en marcha) 1 Comando para estado RdyRef. Se activan los pulsos
de excitacion y el convertidor funciona con la
referencia de velocidad seleccionada.

0 Comando para estado RdyRun. Paro mediante
StopMode (21.03).

B2 Off3N

'y

B4 RampOutZero 1 no se realiza ninguna accion

0 se fuerza a cero la salida de la rampa de velocidad
B5 RampHold 1 no se realiza ninguna accion

0 congelar (mantener) la rampa de velocidad
B6 RamplinZero 1 no se realiza ninguna accion

0 se fuerza a cero la entrada de la rampa de velocidad

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



130

indice

Nombre de senal/parametro

B7

B8

B9

B10

B11

B12

B13

B14

B15

Escalado de enteros:

Reset

Inching1

Inching2

RemoteCmd

control aux.

control aux.

control aux.

control aux.

control aux.

'y

—_

1==

se confirman las indicaciones de fallo mediante el
flanco positivo
no se realiza ninguna accion
velocidad constante definida con FixedSpeed1
(23.02), solamente activa con CommandSel (10.01) =
MainCtrIWord y RampOutZero = RampHold =
RamplinZero = 0 mas el comando Run; Inching2
cancela Inching1
no se realiza ninguna accion
velocidad constante definida con FixedSpeed?2
(23.03), solamente activa con CommandSel (10.01) =
MainCtrIWord y RampOutZero = RampHold =
RamplnZero = 0 mas el comando Run; Inching2
cancela Inching1
no se realiza ninguna accion
sobrecontrol activado (el sobrecontrol debe ajustar
este valora 1)
Si MainCtriWord (7.01) # 0, se conservan los ultimos
valores de UsedMCW (7.04) y SpeedRefUsed (2.17).
Si MainCtriWord (7.01) = 0, entonces UsedMCW
(7.04) = 0 y el convertidor se para.
utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros
utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros
utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros
utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros
utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros

| Volatil: Si
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
IS g o |5 (W
7.02 | AuxCtrlWord (auxiliary control word 1, ACW1) dod o] o

Cédigo de control auxiliar 1:
Bit Nombre Valor Observaciones
BO RestartDataLog 1 reinicio del registrador de datos
0 no se realiza ninguna accion
B1 TrigDatalLog 1 activacion del registrador de datos
0 no se realiza ninguna accion
1 anulacion de la rampa de velocidad (se fuerza a la
salida de la rampa de velocidad a adoptar el valor de
la entrada de la rampa de velocidad)

B2 RampBypass

0 no se realiza ninguna accién
B3 BalRampOut 1 se fuerza la salida de la rampa de velocidad a
BalRampRef (22.08)
0 no se realiza ninguna accion
B4 LimSpeedRef4 1 SpeedRef4 (2.18) no esta limitada
0 SpeedRef4 (2.18) esta limitada por M1SpeedMax
(20.02) / M1SpeedMin (20.01) y por M2SpeedMax
(49.19) / M2SpeedMin (49.20), respectivamente
B5 reservado 1
0
B6 HoldSpeedCtrl 1 se congela (mantiene) la parte integral del regulador
de velocidad
0 no se realiza ninguna accién
B7 WindowCtrl 1 se libera el control de ventana
0 se bloquea el control de ventana
B8 BalSpeedCtrl 1 se fuerza la salida del regulador de velocidad a
BalRef (24.11)
0 no se realiza ninguna accion
B9 SyncCommand 1 posicionamiento: comando de sincronizacion del
sobrecontrol para el generador de pulsos 1 0 2, 0
para ambos, dependiendo de si SyncCommand
(10.04) o SyncCommand?2 (10.05) se ajusta en
SyncCommand
0 no se realiza ninguna accion
B10 SyncDisable 1 posicionamiento: se bloquea el comando de
sincronizacion
0 no se realiza ninguna accion
B11 ResetSyncRdy 1 posicionamiento: se restaura SyncRdy [AuxStatWord
(8.02), bit 5]
0 no se realiza ninguna accion
B12 control aux. d utilizado por el Programa Adaptable, el programa de

aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros

B13 control aux. d utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros

B14 control aux. d utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros

B15 control aux. d utilizado por el Programa Adaptable, el programa de
aplicacioén o el sobrecontrol para controlar diversas
funciones selecionadas mediante parametros

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

7.03

AuxCtrlWord2 (auxiliary control word 2, ACW2)
Cédigo de control auxiliar 2:
Bit Nombre Valor  Observaciones
BO reservado

B1 reservado
B2 reservado
B3 reservado

B4 DisableBridge1 puente 1 bloqueado

puente 1 liberado
puente 2 bloqueado
puente 2 liberado

B5 DisableBridge2
B6 reservado
B7 reservado

B8 DriveDirection giro inverso del convertidor (véase la nota 1)

giro hacia delante del convertidor (véase la nota 1)
B9 reservado

O o R G o R U o R Y o SN W o R G S WY SR U o U Y SR G SR N

B10 DirectSpeedRef se sobrescribe la salida de la rampa de velocidad y se

fuerza a DirectSpeedRef (23.15)

rampa de velocidad activa

B11 TorgProvOK 1 Verificacion del par motor seleccionado correcta. Este bit
debe ser ajustado por el Programa Adaptable, programa de
aplicacién o sobrecontrol [véase también M1TorqProvTime
(42.10)].

0 Verificacion del par motor seleccionado inactiva. Este bit
debe ser ajustado por el Programa Adaptable, programa de
aplicacién o sobrecontrol.

B12 ForceBrake 1 el freno del motor seleccionado permanece cerrado
(aplicado) (véase la nota 2)

o

0 el freno del motor seleccionado se controla mediante la
Iégica freno interna del grupo 42 (Control de freno)
B13 reservado 1
0
B14 reservado 1
0
B15 ResetPIDCtrl 1 se restaura y fuerza el regulador PID
0 se libera el regulador PID

Nota 1:
Los cambios de DriveDirection solamente se activan en estado RdyRun. No es posible cambiar
la direccidn de un convertidor en funcionamiento (estado RdyRef) mediante DriveDirection.
Nota 2:
Si se ajusta ForceBrake, el freno permanece cerrado (aplicado).
Si se envia el comando Run [MainCtriWord (7.01), bit 3] a un convertidor en estado RdyOn o
RdyRef [MainStatWord (8.01), bits 0 y 1], la I6gica de freno se inicia hasta el punto del comando
de apertura de freno.
Un convertidor en estado Running [MainStatWord (8.01), bit 2] se para mediante la rampa; a
continuacién se cierra el freno (se aplica), pero permanece en estado Running.

Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
_— m c =~
e = O - L
7.04 |UsedMCW (used main control word, UMCW) o o
Cédigo de control principal interno utilizado (seleccionado). La selecciéon depende del control
local/remoto del convertidor y CommandSel (10.01).
Las funciones de los bits son idénticas a las de MainCtrlWord (7.01). No todas las funciones estan
disponibles en control local o modo de E/S locales.
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
7.05 (DO CtrlWord (digital output control word, DOCW) oo 1o
El cédigo de control DO es utilizado por el Programa Adaptable, el programa de aplicacion o el
sobrecontrol. Para conectar los bits de DO CtriWord (7.05) con SD1 a SD8 utilice los parametros
del grupo 14 (salidas digitales). SD9 a SD12 son fijas para las E/S de la ampliacién de E/S 'y
solamente estan disponibles para el Programa Adaptable, el programa de aplicacion o el
sobrecontrol.
Bit Nombre  Observaciones
BO SD1 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B1 SD2 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B2 SD3 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B3 SD4 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B4 SD5 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B5 SD6 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B6 SD7 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B7 SD8 este bit debe enviarse a la salida digital mediante los parametros del
grupo 14 (Salidas digitales)
B8 SD9 este bit se escribe directamente en la SD1 de la ampliacion de E/S
mediante DIO ExtModule1 (98.03)
B9 SD10 este bit se escribe directamente en la SD2 de la ampliacion de E/S
mediante DIO ExtModule1 (98.03)
B10 SD11 este bit se escribe directamente en la SD1 de la ampliacion de E/S
mediante DIO ExtModule1 (98.04)
B11 SD12 este bit se escribe directamente en la SD2 de la ampliacion de E/S
mediante DIO ExtModule1 (98.04)
B12 reservado
hasta
B15 reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
7.06 |RFE CtrlWord (control word resonance frequency eliminator, RFECW) o o o o w

Cddigo de control del eliminador de frecuencia de resonancia (Resonance Frequency Eliminator)

Bit Nombre Valor  Observaciones
BO FilterRelease 1 se libera el filtro RFE
0 se bloquea el filtro RFE
B1 BalFilter 1 se equilibra el filtro RFE (al cambiar el parametro o liberar
el filtro)
0 no se realiza ninguna accién
B2 reservado
hasta
B15 reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
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Nombre de sefal/parametro clxgrRlo
IS g ke} 5 i}
(] e = Ve =
8 Codigos de estado/limites
=}
S
8.01 [MainStatWord (main status word, MSW) o o

Cédigo de estado principal:

Bit
BO

B1

B2

B3

B4

B5

B6

B7

B8

B9

B10

B11

hasta
B15

Escalado de enteros:

Nombre
RdyOn

RdyRun
RdyRef
Tripped
Off2NStatus
Off3NStatus

Onlnhibited

Alarm

AtSetpoint

Remote

AboveLimit

reservado

reservado

Valor

1
0
1
0
1
0
1
0
1
0
1
0
1

1==1

Observaciones

listo para encendido

no listo para encendido

listo para generar par

no listo para generar par

funcionamiento iniciado (Running)

funcionamiento bloqueado

indicacion de fallo

sin fallo

Off2 inactivo

Off2 (estado OnInhibit) activo

Off3 inactivo

Off3 (estado OnlInhibit) activo

Estado Oninhibited activo después de:

- fallo

- Paro de emergencia/paro libre (Off3)

- E-stop (Off2)

- Oninhibited mediante entrada digital Off2 (10.08) o E
Stop (10.09)

estado Onlnhibit inactivo

indicacion de alarma

sin alarma

punto de consigna/monitorizacion de valores actuales en
la zona de tolerancia

punto de consigna/monitorizacion de valores actuales
fuera de la zona de tolerancia

control remoto

control local

velocidad mayor que la definida en SpeedLev (50.10)
velocidad menor o igual que la definida en SpeedLev
(50.10)

Tipo: | Volatil: Si
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indice Nombre de senal/parametro

min.

max
def

Unid
E/C

8.02 | AuxStatWord (auxiliary status word, ASW) o of
Cédigo de estado auxiliar:
Bit Nombre Valor  Observaciones
BO DatalL.ogReady 1 puede leerse el contenido del registrador de datos
0 no puede leerse el contenido del registrador de datos
B1 OutOfWindow 1 la velocidad actual esta fuera de la ventana definida
con WinWidthPos (23.08) y WinWidthNeg (23.09)
la velocidad actual esta dentro de la ventana definida
Fallo de la funcion E-stop; véase E StopDecMin
(21.05), E StopDecMax (21.06) y DecMonDly (21.07)
no se realiza ninguna accién
macro User1 activa; véase ApplMacro (99.08)
macro User1 inactiva
macro User2 activa; véase ApplMacro (99.08)
macro User2 inactiva
posicionamiento: la sincronizacion se lleva a cabo bien
para el generador de pulsos 1 o para el generador de
pulsos 2 - 0 ambos - dependiendo del ajuste de
SyncCommand (10.04) y SyncCommand?2 (10.05),
activada solamente si PosSyncMode (50.15) = Single
posicionamiento: sincronizacion no realizada
confirmacion del excitador de campo del motor 1
no se realiza ninguna accién
confirmacion del excitador de campo del motor 2
no se realiza ninguna accién
se envia el comando de apertura (liberacion) del freno
del motor seleccionado; véase el grupo 42 (Control de
freno)
0 se envia el comando de cierre (aplicacién) del freno del
motor seleccionado
B9 Limiting 1 el convertidor de frecuencia ha alcanzado un limite;
véase LimWord (8.03)
el convertidor no ha alcanzado ningun limite
el convertidor se controla por par
no se realiza ninguna accion
la velocidad actual del motor es el limite de velocidad
cero definido con ZeroSpeedLim (20.03)
la velocidad actual del motor no se encuentra en el
limite de velocidad cero
M1SpeedFbSel (50.03) = EMF
no se realiza ninguna accién
indicacion de alarma o fallo
no hay ninguna indicacion de alarma o fallo
direccion negativa del convertidor activa
direccion positiva del convertidor activa
I6gica de cierre automatico activa
no se realiza ninguna accion
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si

Cc

- O

B2 E-StopCoast

B3 Useri

B4 User2

- O -=+0-=0

B5 SyncRdy

B6 Fex1Ack

B7 Fex2Ack

- O0O-=-0-=0

B8 BrakeCmd

B10  TorqCtrl

- OoO—=0

B11  ZeroSpeed

o

B12 EMFSpeed
B13  FaultOrAlarm
B14  DriveDirectionNeg

B15  AutoReclosing

OO0 -2 0—=-0=
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Nombre de sefal/parametro clx g Elo
_— m c =~
e = O - L
8.03 |LimWord (limit word, LW) ' | w
Cédigo de limite:
Bit limite activo
BO TorgMax (20.05) o TorgMaxAll (2.19)
B1 TorgMin (20.06) o TorgMinAll (2.20)
B2 TorqMaxSPC (20.07) o TorqMaxAll (2.19)
B3 TorgMinSPC (20.08) o TorqMinAll (2.20)
B4 TorgMaxTref (20.09)
B5 TorqMinTref (20.10)
B6 M1SpeedMax (20.02) o M2SpeedMax (49.20)
B7 M1SpeedMin (20.01) o M2SpeedMin (49.19)
B8 M1CurLimBrdg1 (20.12) o M2CurLimBrdg1 (49.12)
B9 M1CurLimBrdg2 (20.13) o M2CurLimBrdg2 (49.13)
B10  reservado
hasta
B15 reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
8.04 (Sin usar
8.05 | DI StatWord (digital inputs status word, DISW) ' o

Cddigo de las entradas digitales. Muestra el valor de las entradas digitales antes de la inversion
[DHInvert (10.25) ... DI11Invert (10.35)]:

a DI StatWord (8.05)

de EDx DixInvert —»al conv.

Bit Nombre Observaciones/ajuste por defecto

BO ED1 ConvFanAck (10.20); el ajuste actual depende de la macro

B1 ED2 MotFanAck (10.06); el ajuste actual depende de la macro

B2 ED3 MainContAck (10.21); el ajuste actual depende de la macro

B3 ED4 Off2 (10.08); el ajuste actual depende de la macro

B4 ED5 E Stop (10.09); el ajuste actual depende de la macro

B5 ED6 Reset (10.03); el ajuste actual depende de la macro

B6 ED7 OnOff (10.15); el ajuste actual depende de la macro

B7 ED8 StartStop (10.16); el ajuste actual depende de la macro

B8 ED9 ED1 de la ampliacion de E/S, definida con DIO ExtModule1 (98.03)

B9 ED10 ED2 de la ampliacion de E/S, definida con DIO ExtModule1 (98.03)

B10 ED11 ED3 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule1 (98.03)

B11 ED12 ED1 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule2 (98.04)
Disponible solamente para el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol.

B12 ED13 ED2 de la ampliacion de E/S, definida con DIO ExtModule2 (98.04)
Disponible solamente para el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol.

B13 ED14 ED3 de la ampliacion de E/S, definida con DIO ExtModule2 (98.04)
Disponible solamente para el Programa Adaptable, el programa de
aplicacion o el sobrecontrol.

B14 reservado

B15 reservado

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
8.06 |DO StatWord (digital outputs status word, DOSW) ' o
Cadigo de las salidas digitales. Muestra el valor de las salidas digitales después de la inversion:
a DO StatWord (8.06)
del conv.
Bit Nombre Observaciones/ajuste por defecto
BO SDi DO1Index (14.01) = 603 y DO1BitNo (14.02) = 15, FansOn; el ajuste actual
depende de la macro
B1 SD2 DO2Index (14.03) = 603 y DO2BitNo (14.04) = 5, FieldOn; el ajuste actual
depende de la macro
B2 SD3 DO3Index (14.05) = 603 y DO3BitNo (14.06) = 7, MainContactorOn; el
ajuste actual depende de la macro
B3 SD4 DO4Index (14.07) = 0 y DO4BitNo (14.08) = 0, sin conexion; el ajuste actual
depende de la macro
B4 SD5 DOS5Index (14.09) = 0 y DO5BitNo (14.10) = 0, sin conexion; el ajuste actual
depende de la macro
B5 SD6 DO6Index (14.11) = 0 y DO6BitNo (14.12) = 0, sin conexion; el ajuste actual
depende de la macro
B6 SD7 DO7Index (14.13) = 0 y DO7BitNo (14.14) = 0, sin conexion; el ajuste actual
depende de la macro
B7 SD8 DO8Index (14.15) = 603 y DO8BitNo (14.16) = 7, MainContactorOn; el
ajuste actual depende de la macro
B8 SD9 SD1 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule1 (98.03) y escrita
por DO CtriWord (7.05) bit 8
B9 SD10 SD2 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule1 (98.03) y escrita
por DO CtriWord (7.05) bit 9
B10 SD11 SD1 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule2 (98.04) y escrita
por DO CtriWord (7.05) bit 10
B11 SD12 SD2 de la ampliacién de E/S, definida con DIO ExtModule2 (98.04) y escrita
por DO CtriWord (7.05) bit 11
B12 reservado
hasta
B15 reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
8.07 (Sin usar
8.08 |DriveStat (drive status) gl o

Estado del convertidor:
Onlnhibited
ChangeToOff

Off

RdyOn
RdyRun
Running
Stopping

Off3
Off2

Tripped
Escalado de enteros:

convertidor en estado Oninhibit
cambio del convertidor a Off
convertidor en estado Off
convertidor conectado
convertidor preparado para funcionar
convertidor en estado Running
convertidor en estado Stopping
convertidor en estado Off3 (E-stop)
convertidor en estado Off2 (paro de emergencia o paro libre)
convertidor en estado Tripped

1== Tipo: C Volatil: Si
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indice Nombre de senal/parametro

min.
max.
def.
Unid
E/C

8.09 | MotSel (selected motor)
Motor y excitador de campo seleccionados:
Motor1 seleccién del motor 1y el excitador de campo 1
Motor2 seleccidn del motor 2 y el excitador de campo 2
- Véase ParChange (10.10)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si

8.10 [MacroSel (selected macro)
Macro actualmente seleccionada:

NotUsed por defecto
Factory serie de parametros por defecto (de fabrica)
User1lLoad serie de parametros User1
UseriSave la serie de parametros actual se guarda en User1
User2Load serie de parametros User2
User2Save la serie de parametros actual se guarda en User2
Standard serie de parametros estandar
Man/Const velocidad manual/constante
Hand/Auto manual/automatico
Hand/MotPot manual/potenciometro del motor
reservado reservado
MotPot potenciometro del motor
TorqCtrl control de par
- Véase AppIMacro (99.08)
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: Si

8.11 | RFE StatWord (status word resonance frequency eliminator)
Cédigo de control del eliminador de frecuencia de resonancia (Resonance Frequency Eliminator)

Bit Nombre Valor Observaciones
BO FiltParCalcAct 1 se calculan los parametros internos y se omite el algoritmo
de filtrado
0 no se realiza ninguna accion
B1 ParUdpReq 1 solicitud de actualizacion de parametros después de su
modificacion
0 no se realiza ninguna accion
B2 FiltReleased 1 se libera el filtro RFE
0 se bloquea el filtro RFE
B3 ParChange 1 se han modificado los parametros
0 no se realiza ninguna accién
B4 reservado
hasta
B15 reservado
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
ElC o |5 |w
€ |e =)
)] e =
g Codigos de fallos/alarmas
2
(]
9.01 |FaultWord1 (fault word 1) dd el o
Cédigo de fallo 1:
Bit  Texto del fallo Cédigo de fallo  Observaciones
y nivel de disparo
BO AuxUnderVolt F501 1 subtensién auxiliar (consulte el manual de
hardware en cuanto al limite)
B1  ArmOverCur F502 3 sobreintensidad de inducido, ArmOvrCurlLev
(30.09)
B2 ArmOverVolt F503 3 sobretension de inducido, ArmQvrVoltLev (30.08)
B3 ConvOverTemp F504 2 exceso de temperatura del convertidor,

ConvTempDly (97.05); véase MaxBridgeTemp
(4.17) en cuanto a la temperatura de desconexioén

B4 ResCurDetect F505 1 deteccién de intensidad residual,
ResCurDetectSel (30.05), ResCurDetectLim
(30.06), ResCurDetectDel (30.07)

B5 M1iOverTemp F506 2 medicién de temperatura excesiva en el motor 1,
M1FaultLimTemp (31.07) o M1KlixonSel (31.08)

B6 M1iOverLoad F507 2 sobrecarga calculada del motor 1 (modelo
térmico), M1FaultLimLoad (31.04)

B7 l/OboardLoss F508 1 tarjeta de E/S inexistente o averiada, DIO

ExtModule1 (98.03), DIO ExtModule2 (98.04), AIO
ExtModule (98.06), AIO MotTempMeas (98.12), 10
BoardConfig (98.15)

B8 M20OverTemp F509 2 medicién de temperatura excesiva en el motor 2,
M2FaultLimTemp (49.37) o
M2KixonSel (49.38)

B9 M20OverLoad F510 2 sobrecarga calculada del motor 2 (modelo
térmico),
M2FaultLimLoad (49.34)

B10 ConvFanCur F511 4 intensidad del ventilador del convertidor,
ConvTempDly (97.05)

B11 MainsLowVolt F512 3 tension de red baja (subtension), PwrLossTrip
(30.21), UNetMin1 (30.22), UNetMin2 (30.23)

B12 MainsOvrVolt F513 1 sobretension de red; la tension de red actual es >
1,3~
NomMainsVolt (99.10) durante mas de 10
segundos.

B13 MainsNotSync F514 3 la red no esta sincronizada, DevLimPLL (97.13)

B14 M1FexOverCur F515 1 sobreintensidad del excitador de campo del motor
1, M1FIdOvrCurlLev (30.13)

B15 M1FexCom F516 1 pérdida de comunicacién del excitador de campo
del motor 1, FexTimeOut (94.07), DCSLinkNodelD
(94.01), M1FexNode (94.08)

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

9.02

FaultWord2 (fault word 2)
Cédigo de fallo 2:

Bit

BO

B1

B2

B3
B4

B5

B6
B7
B8
B9
B10
B11
B12
B13

B14

B15

Escalado de enteros:

Texto del fallo

Cédigo de fallo
y nivel de disparo

ArmCurRipple F517 3
M2FexOverCur F518 1
M2FexCom F519 1
reservado F520 -
FieldAck F521 1
SpeedFb F522 3
ExtFanAck F523 4
MainContAck F524 3
TypeCode F525 1
ExternalDI F526 1
ConvFanAck F527 4
FieldBusCom F528 5
M1FexNotOK F529 1
M2FexNotOK F530 1
MotorStalled F531 3
MotOverSpeed F532 3
1==1 Tipo: |

Observaciones

rizado de la intensidad de inducido,
CurRippleMode (30.18), CurRippleLim (30.19)
sobreintensidad del excitador de campo del motor
2, M2FIdOvrCurlev (49.09)
pérdida de comunicacién del excitador de campo
del motor 2, FexTimeOut (94.07),
DCSLinkNodelD (94.01), M2FexNode (94.09)
no se realiza ninguna accioén
motor seleccionado: confirmacién del campo;
comprobacién de mensaje de fallo del excitador
de campo
motor seleccionado: realimentacion de velocidad,
SpeedFbFltSel (30.17), SpeedFbFltMode (30.36),
M1SpeedFbSel (50.03)
ausencia de confirmacién del ventilador externo
MotFanAck (10.06)
ausencia de confirmacion del contactor principal,
MainContAck (10.21)
el codigo de tipo no concuerda, TypeCode
(97.01)
fallo externo a través de entrada binaria,
ExtFaultSel (30.31)
confirmacion de ausencia de ventilador del
convertidor, ConvFanAck (10.20)
pérdida de comunicacion con bus de campo,
ComLossCtrl (30.28), FB TimeOut (30.35),
CommModule (98.02)
excitador de campo del motor 1 defectuoso
excitador de campo del motor 2 defectuoso
motor seleccionado: motor bloqueado, StallTime
(30.01), StallSpeed (30.02), StallTorq (30.03)
motor seleccionado: sobrevelocidad del motor,
M10vrSpeed (30.16)

Volatil: Si
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

9.03

FaultWord3 (fault word 3)
Cédigo de fallo 3:
Bit  Texto del fallo
BO ReversalTime

B1  12PCurDiff

B2 12PulseCom

B3 12PSlaveFail

B4 M1FexRdyLost
B5 M2FexRdyLost
B6 FastCurRise
B7 COMS8Faulty
B8 MiFexLowCur
B9 M2FexLowCur

B10 COM8Com

B11 P2PandMFCom

B12 ApplLoadFail
B13 LocalCmdLoss
B14 HwFailure

B15 FwkFailure

Cédigo de fallo Observaciones
y nivel de disparo

F533

F534

F535

F536

F537

F538

F539

F540

F541

F542

F543

F544

F545
F546
F547
F548

Escalado de enteros: 1==

3
3

3

ipo:

tiempo de inversion, ZeroCurTimeOut (97.19) plus
RevDly (43.14), 12P RevTimeOut (47.05)
diferencia de intensidad de 12 pulsos, DiffCurLim
(47.02), DiffCurDly (47.03)
pérdida de comunicacion de 12 pulsos, 12P
TimeOut (94.03), DCSLinkNodelD (94.01), 12P
SlaNode (94.04)
fallo del esclavo de 12 pulsos; este mensaje
desconecta el maestro de 12 pulsos y solamente
aparece en éste ultimo
pérdida del mensaje de listo para funcionar del
excitador de campo 1 durante el funcionamiento
pérdida del mensaje de listo para funcionar del
excitador de campo 2 durante el funcionamiento
aumento rapido de la intensidad, ArmCurRiseMax
(30.10)
SDCS-COM-8 averiada
intensidad baja (subintensidad) del excitador de
campo del motor 1, M1FIdMinTrip (30.12),
FldMinTripDly (45.18)
intensidad baja (subintensidad) del excitador de
campo del motor 2, M2FIdMinTrip (49.08),
FldMinTripDly (45.18)
pérdida de comunicacién de SDCS-COM-8, Ch0
ComlLossCitrl (70.05), ChO TimeOut (70.04), Ch2
ComLossCtrl (70.15), Ch2 TimeOut (70.14)
pérdida de comunicacion de punto a punto y
maestro-esclavo, ComLossCtrl (30.28),
MailBoxCycle1 (94.13), MailBoxCycle2 (94.19),
MailBoxCycle3 (94.25), MailBoxCycle4 (94.31)
fallo al cargar la aplicacion; véase Diagnosis (9.11)
pérdida de comando local, LocallLossCtrl (30.27)
fallo del hardware; véase Diagnosis (9.11)
fallo del firmware; véase Diagnosis (9.11)

Volatil: Si
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indice

Nombre de sefial/parametro clx g Elo
_— m c =~
ElePpH
9.04 |FaultWord4 (fault word 4) o 1o
Cédigo de fallo 4:
Bit  Texto del fallo Cédigo de fallo Observaciones
y nivel de disparo
BO ParComp F549 1 compatibilidad de parametros; el parametro que
causa el fallo puede identificarse con Diagnosis
(9.11)
B1 ParMemRead F550 1 fallo en la lectura de la serie de parametros actual o
de una serie de parametros del usuario, bien desde
la memoria Flash de parametros o desde la tarjeta
de memoria (fallo en la suma de comprobacion)
B2 AlRange F551 4 intervalo de entradas analégicas, Al Mon4mA
(30.29)
B3 MechBrake F552 3 motor seleccionado: freno mecanico,
M1BrakeAckSel (42.02), M1BrakeFItTime (42.05),
BrakeFaultFunc (42.06), M1BrakeLongTime (42.12)
B4  TachPolarity F553 3 motor seleccionado: polaridad del tacémetro o el
generador de pulsos
B5 TachoRange F554 3 desbordamiento de la entrada AlTacho
B6 reservado F555 reservado para regulador PID
B7  TorqProving F556 3 motor seleccionado: verificacion del par,
M1TorqProvTime (42.10); el Programa Adaptable,
el programa de aplicacion o el sobrecontrol
suministran la sefal de confirmacion TorqProvOK
[AuxCtriword2 (7.03), bit 11]
B8 reservado F557 no se realiza ninguna accion
B9 reservado F558 no se realiza ninguna accion
B10 reservado F559 no se realiza ninguna accion
B11 APFault1 F601 1 fallo 1 del Programa Adaptable
B12 APFault2 F602 1 fallo 2 del Programa Adaptable
B13 APFault3 F603 1 fallo 3 del Programa Adaptable
B14 APFault4 F604 1 fallo 4 del Programa Adaptable
B15 APFault5 F605 1 fallo 4 del Programa Adaptable
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
9.05 |UserFaultWord (user defined fault word 1) wi

Cddigo de fallo definido por el usuario. El usuario define todos los nombres mediante el programa

de aplicacion:

Bit Texto del fallo
BO UserFault1
B1  UserFault2
B2 UserFault3
B3 UserFault4
B4 UserFault5
B5 UserFault6
B6 UserFault7
B7 UserFault8
B8 UserFault9
B9 UserFault10
B10 UserFault11
B11 UserFault12
B12 UserFault13
B13 UserFault14
B14 UserFault15
B15 UserFault16

Escalado de enteros:

Cddigo de fallo

Observaciones

y nivel de disparo

F610
F611
F612
F613
F614
F615
F616
F617
F618
F619
F620
F621
F622
F623
F624
F625

1==

UG G (U T T QAT G U G T G G QT G

Tipo:

| Volatil: Si
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indice Nombre de senal/parametro

X2
E E O - L
9.06 |AlarmWord1 (alarm word 1) o] O
Cédigo de alarma 1:
Bit  Texto de la alarma Cddigo de alarma Observaciones
y nivel de alarma
BO  Off2ViaDI A101 1 Off2 (paro de emergencia/paro libre) pendiente
mediante entrada digital, Off2 (10.08)
B1  Off3ViaDI A102 1 Off3 (E-stop) pendiente mediante entrada digital, E
Stop (10.09)
B2 DC BreakAck A103 3 motor seleccionado: no hay confirmacion del
interruptor automatico de CC, DC BreakAck (10.23)
B3 ConvOverTemp A104 2 exceso de temperatura del convertidor; véase

MaxBridgeTemp (4.17) en cuanto a la temperatura
de desconexion. La alarma de exceso de
temperatura del convertidor aparece
aproximadamente 5°C por debajo de la
temperatura de desconexion.

B4 DynBrakeAck A105 1 motor seleccionado: confirmacion de frenado
dinamico todavia pendiente, DynBrakeAck (10.22)

B5 M1iOverTemp A106 2 medicién de exceso de temperatura en el motor 1,
M1AlarmLimTemp (31.06)

B6 M1iOverLoad A107 2 sobrecarga calculada del motor 1 (modelo térmico),
M1AlarmLimLoad (31.03)

B7 reservado A108 4 no se realiza ninguna accioén

B8 M2OverTemp A109 2 medicion de exceso de temperatura en el motor 2,
M2AlarmLimTemp (49.36)

B9 M2OverLoad A110 2 sobrecarga calculada en el motor 2 (modelo
térmico), M2AlarmLimLoad (49.33)

B10 MainsLowVolt A111 3 tension de red baja (subtension), PwrLossTrip
(30.21), UNetMin1 (30.22), UNetMin2 (30.23)

B11 P2PandMFCom A112 4 pérdida de comunicacién de convertidor a

convertidor y maestro-esclavo, ComLossCtrl
(30.28), MailBoxCycle1 (94.13), MailBoxCycle2
(94.19), MailBoxCycle3 (94.25), MailBoxCycle4
(94.31)

B12 COM8Com A113 4 SDCS-COM-8 pérdida de comunicacion, ChO
ComlLossCtrl (70.05), ChO TimeOut (70.04), Ch2
ComLossCitrl (70.15), Ch2 TimeOut (70.14)

B13 ArmCurDev A114 3 desviacion de la intensidad de inducido

B14 TachoRange A115 4 Desbordamiento de la entrada AlTacho o
modificacién de M10vrSpeed (30.16) y
M20vrSpeed (49.21), respectivamente

B15 BrakeLongFallingA116 4 motor seleccionado: freno mecanico,
M1BrakeAckSel (42.02), BrakeFaultFunc (42.06),
M1BrakeLongTime (42.12)

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: Si
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

9.07

AlarmWord2 (alarm word 2)
Cédigo de alarma 2:

Texto de la alarma Cddigo de alarma Observaciones
y nivel de alarma

Bit

BO

B1

B2

B3

B4
B5

B6

B7

B8

B9

B10
B11

B12

B13
B14

B15

Escalado de enteros:

ArmCurRipple A117
FoundNewAppl A118
ApplDiff A119
OverVoltProt A120
AutotuneFail Al121
MechBrake A122
FaultSuppres A123
SpeedScale A124
SpeedFb A125
ExternalDI A126
AlRange A127
FieldBusCom A128
ParRestored A129
LocalCmdLoss A130
ParAdded A131
ParConflict A132
1==1

4

1

A~ b

A~ B

Tipo:

rizado de la intensidad de inducido, CurRippleMode
(30.18), CurRippleLim (30.19)
se ha encontrado una nueva aplicacion en la tarjeta
de memoria; debe activarse dicha aplicacion
mediante ParSave (16.06) = EableAppl
la aplicacion del convertidor y la de la tarjeta de
memoria son diferentes; debe activarse esta ultima
mediante ParSave (16.06) = EableAppl
proteccion contra sobretension activa, OvrVoltProt
(30.13)
fallo del autoajuste; véase Diagnosis (9.11)
motor seleccionado: freno mecénico, BrakeFaultFunc
(42.06), StrtTorqRefSel (42.07)
uno de los mensajes de fallo, como minimo, es una
mascara
escalado de velocidad fuera de intervalo,
M1SpeedScale (50.01) y M1BaseSpeed (99.04);
puede identificarse el parametro que causa la alarma
con Diagnosis (9.11)
motor seleccionado: realimentaciéon de velocidad,
M1SpeedFbSel (50.03), SpeedFbFitMode (30.36),
SpeedFbFltSel (30.17)
alarma externa a través de entrada binaria,
ExtAlarmSel (30.32)
intervalo de entradas analdgicas, A/ Mon4mA (30.29)
pérdida de comunicacion con bus de campo,
ComlLossCtrl (30.28)
los parametros encontrados en la memoria Flash no
eran validos al conectar la alimentacion (fallo de la
suma de comprobacion). Los parametros se han
restaurado desde la copia de seguridad.
pérdida de comando local, LocalLossCtrl (30.27)
se ha descargado un nuevo firmware con un nimero
de parametros diferente. Los nuevos parametros
estan ajustados en sus valores por defecto. Pueden
identificarse los parametros que causan la alarma
con Diagnosis (9.11).
conflicto en el ajuste de los parametros; el parametro
que causa la alarma puede identificarse con
Diagnosis (9.11)

| Volatil: Si
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indice Nombre de senal/parametro

X2
E E O - L
9.08 |AlarmWord3 (alarm word 3) o] ] o

Cédigo de alarma 3:
Bit  Texto de la alarma Cdédigo de alarma Observaciones
y nivel de alarma

BO reservado A133 - no se realiza ninguna accion

B1 ParComp A134 4  compatibilidad de parametros; el parametro que
causa la alarma puede identificarse con Diagnosis
(9.11)

B2 ParUpDwnLoad A135 4  fallo de la suma de verificaciéon durante la carga o
descarga de los parametros. Vuelva a intentarlo.

B3 NoAPTaskTime A136 4 no se ha ajustado la tarea del Programa Adaptable
en TimeLevSel (83.04)

B4 SpeedNotZero A137 1 No es posible volver a poner en marcha el
convertidor. No se ha alcanzado la velocidad cero
[véase ZeroSpeedLim (20.03)] [solamente si FlyStart
(21.10) = StartFrom0]. En caso de desconexion,
ajuste On = Run = 0 para restaurar la alarma.

B5 Off2FieldBus A138 1 Off2 (paro de emergencia/paro libre) pendiente
mediante bus de campo, Off2 (10.08)

B6 Off3FieldBus A139 1 Off3 (E-stop) pendiente mediante bus de campo, E
Stop (10.09)

B7 lligFieldBus A140 4  los parametros del bus de campo del grupo 51 (bus
de campo) no se han ajustado de acuerdo con el
adaptador de bus de campo, o0 no se ha seleccionado
el dispositivo

B8 COMS8FwVer A141 4  la combinacién del firmware de SDCS-CON-4 y de
SDCS-COM-8 no es valida

B9 MemCardMiss A142 1 no hay tarjeta de memoria

B10 MemCardFail A143 1 fallo en la suma de comprobacion o tarjeta de
memoria incorrecta

B11 APAlarm1i A301 4  alarma 1 del Programa Adaptable

B12 APAlarm2 A302 4  alarma 2 del Programa Adaptable

B13 APAlarm3 A303 4  alarma 3 del Programa Adaptable

B14 APAlarm4 A304 4  alarma 4 del Programa Adaptable

B15 APAlarm5 A305 4  alarma 5 del Programa Adaptable
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
9.09 |UserAlarmWord (user defined alarm word 1) wi
Cédigo de alarma definido por el usuario. El usuario define todos los nombres mediante el
programa de aplicacion:
Bit Textodela alarma Cddigo de alarma Observaciones
y nivel de alarma
BO UserAlarm1 A310 4
B1 UserAlarm2 A311 4
B2 UserAlarm3 A312 4
B3 UserAlarm4 A313 4
B4 UserAlarm5 A314 4
B5 UserAlarm6 A315 4
B6 UserAlarm7 A316 4
B7 UserAlarm8 A317 4
B8 UserAlarm9 A318 4
B9 UserAlarm10 A319 4
B10 UserAlarm11 A320 4
B11 UserAlarm12 A321 4
B12 UserAlarm13 A322 4
B13 UserAlarm14 A323 4
B14 UserAlarm15 A324 4
B15 UserAlarm16 A325 4
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
9.10 [SysFaultWord (system fault word) ' wi

Fallos del sistema operativo de la tarjeta SDCS-COM-8:

Bit Texto del fallo
BO Error de archivo de parametros de la macro de fabrica.
B1 Error de archivo de parametros de la macro del usuario
B2 Error del sistema operativo no volatil
B3 Error de archivo en FLASH
B4 Desbordamiento del nivel de tiempo interno T2 (100 us)
B5 Desbordamiento del nivel de tiempo interno T3 (1 ms)
B6  Desbordamiento del nivel de tiempo interno T4 (50 ms)
B7 Desbordamiento del nivel de tiempo interno T5 (1 segundo)
B8 Desbordamiento de estado
B9 Desbordamiento de final de la ventana de aplicacion
B10 Desbordamiento del programa de aplicacion
B11 Instruccién no valida
B12 Desbordamiento de la pila de registro
B13 Desbordamiento de la pila de sistema
B14 Desbordamiento negativo de la pila de sistema
B15 reservado

Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si

Cddigo de fallo F
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Nombre de senal/parametro c % Rlo
= S O [e [55
ElePpH
9.11 | Diagnosis (diagnostico) o o |
Muestra los mensajes de diagndstico: 3
0= no hay ningun mensaje &
Firmware
1= ajuste por defecto de parametros incorrecto
2= la imagen Flash de los parametros es demasiado pequefa para todos los parametros
3-5=  reservado
6= tipo de cédigo incorrecto
7= se ha producido una interrupcion no inicializada
8,9= reservado
10 = valor de parametro incorrecto
Autoajuste:
1= autoajuste cancelado por fallo o al cancelar el comando Run [UsedMCW (7.04), bit 3]
12= final de espera de autoajuste, no se ha ajustado el tiempo del comando RUN [UsedMCW (7.04), bit
3]
13= el motor contintia girando y no hay indicacion de velocidad cero
14 = la intensidad de campo no es cero
15= la intensidad de inducido no es cero
16 = circuito de medicién de la tensién de inducido abierto (no conectado) o interrumpido;
compruebe también los limites de intensidad y par
17 = conexién incorrecta del circuito de inducido o el circuito de medicidn de la tensién de inducido
18 = no hay ninguna carga conectada al circuito de inducido
19 = ajuste incorrecto de la intensidad de inducido nominal;
la intensidad de inducido M1MotNomCur (99.03) se ajusta a cero
20 la intensidad de campo no disminuye al desconectar la excitacion
21 la intensidad actual del campo no alcanza la referencia de intensidad de campo;
no se detecta resistencia de campo;
circuito de campo abierto (desconectado) o interrumpido
22 = no se ha escrito ningun parametro de control del regulador de velocidad
23 = ajuste del tacémetro incorrecto o fallido
24 = no es posible ajustar el regulador de velocidad debido a la limitacién de velocidad
25 = no es posible ajustar el regulador de velocidad debido a la limitacién de tension
26 = no es posible el debilitamiento del campo; véase M1SpeedFbSel (50.03) y FldCtriMode (44.01)
27 -30 reservado
30 = no se ha iniciado la carga o descarga desde el panel de control del DCS800
32 = los datos del panel de control del DCS800 no se han cargado o descargado a tiempo
33 = reservado
34 = fallo de la suma de comprobacién de la carga o descarga en el panel de control del DCS800
35 = fallo del software de carga o descarga en el panel de control del DCS800
36 = fallo de la verificacion de la carga o descarga en el panel de control del DCS800
37 -49 reservado
Hardware:
50 = parametro FLASH incorrecto (borrar)
51 = parametro FLASH incorrecto (programa)
52-69 reservado
A132 ParConflict (conflicto en el ajuste de los parametros de alarma):
70 = reservado
71 = parametros de linealizacién de flujo contradictorios
72 = reservado
73 = desbordamiento de parametros
74 -79 reservado
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Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

Autoajuste:

80 = la velocidad no alcanza el punto de consigna (control EMF)

81 = el motor no acelera o la polaridad del tacometro es incorrecta (tacometro/generador de pulsos)

82 = no hay suficiente carga (inercia demasiado baja) para la deteccion de los parametros del regulador
de velocidad

83 -89 reservado

Diagnéstico del tiristor:

90 = cortocircuito causado por V1

91 = cortocircuito causado por V2

92 = cortocircuito causado por V3

93 = cortocircuito causado por V4

94 = cortocircuito causado por V5

95 = cortocircuito causado por V6

96 = prueba del bloque de tiristores fallida
97 = cortocircuito causado por V15 o V22
98 = cortocircuito causado por V16 o V23
99 = cortocircuito causado por V11 o V24
100 = cortocircuito causado por V12 o V25
101 = cortocircuito causado por V13 o V26
102 = cortocircuito causado por V14 o V21
103 = motor conectado a tierra

104 = el bobinado de inducido no esta conectado

105 - 120 reservado

Monitorizacién de EA:

121 = EA1 inferior a 4 mA
122 = EA2 inferior a 4 mA
123 = EA3 inferior a 4 mA
124 = EA4 inferior a 4 mA
125 = EA5 inferior a 4 mA

126 = EAG inferior a 4 mA
127 = AITAC inferior a 4 mA
128 - 149 reservado

Méoédulos opcionales:

150 = maddulo de bus de campo ausente; véase CommModule (98.02)
151 = SDCS-COM-8 para la comunicacion DDCS o mediante bus de campo ausente;
véase CommModule (98.02)
152 = SDCS-COM-8 para la comunicacion maestro-esclavo ausente; véase el grupo 70
153 = reservado
154 = moédulo RMBA-xx ausente; véase el grupo 98
155 = RAIO-xx ausente en la ranura de médulos opcionales de SDCS-CON-4; véase el grupo 98
156 = RAIO-xx ausente en la ranura de médulos opcionales de AIMA; véase el grupo 98
157 = RDIO-xx ausente en la ranura de médulos opcionales de SDCS-CON-4; véase el grupo 98
158 = RDIO-xx ausente en la ranura de médulos opcionales de AIMA; véase el grupo 98
159 = RTAC-xx ausente en la ranura de médulos opcionales de SDCS-CON-4; véase el grupo 98
160 = RTAC-xx ausente en la ranura de modulos opcionales de AIMA; véase el grupo 98
161 = reservado
162 = la conexién de SDCS-I0B2x o SDCS-IOB-3 no concuerda con la seleccién de /0 BoardConfig
(98.15)
163 = SDCS-DSL-4 ausente; véase el grupo 94 (necesario para DCSLink)
164 = SDCS-DSL-4 ausente; véase el grupo 94 (necesario para Modbus)

A134 ParComp (conflicto de compatibilidad de los parametros de alarma):
10000 ... 19999 = el parametro que presenta el conflicto de compatibilidad puede identificarse mediante sus
ultiimas cuatro cifras
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
IS g o5 w
Diagnéstico del tiristor:
30000 = es posible que los canales del pulso de activacidon no sean los correctos
31xdd = V1 o V11 han cesado de conducir
32xdd = V2 o V12 han cesado de conducir
33xdd = V3 o0 V13 han cesado de conducir
34xdd = V4 o V14 han cesado de conducir
35xdd = V5 o V15 han cesado de conducir
36xdd = V6 o V16 han cesado de conducir
x = 0: solamente un tiristor del puente 1 ha cesado de conducir (p. ej. 320dd significa que V2 o V12 han
dejado de conducir)
x =1 ... 6: adicionalmente, un segundo tiristor del puente 1 ha cesado de conducir (p. ej. 325dd significa que
V2 y V5 o bien V12 y V15 han dejado de conducir)
dd = carecen de importancia. Estos numeros no aportan ninguna informacién sobre los tiristores del primer
puente.
Ejemplo:
— 36030: significa que V16, en el puente 1, y V23, en el puente 2, ya no conducen
3dd1y = V21 ha cesado de conducir
3dd2y = V22 ha cesado de conducir
3dd3y = V23 ha cesado de conducir
3dd4y = V24 ha cesado de conducir
3dd5y = V25 ha cesado de conducir
3ddéy = V26 ha cesado de conducir
y = 0: solamente un tiristor del puente 2 ha cesado de conducir (p. ej. 3dd0020 significa que V22 ha dejado de
conducir)
y =1 ... 6: adicionalmente, un segundo tiristor del puente 2 ha cesado de conducir (p. ej. 3dd25 significa que
V22 y V25 han dejado de conducir)
dd = carecen de importancia. Estos nimeros no aportan ninguna informacién sobre los tiristores del segundo
puente.
Ejemplo:
— 36030: significa que V16, en el puente 1, y V23, en el puente 2, ya no conducen
A124 SpeedScale (alarma del escalado de velocidad):
40000 ... 49999 = el parametro que presenta el conflicto de escalado de velocidad puede identificarse
mediante sus Ultiimas cuatro cifras
F549 ParComp (fallo de conflicto de compatibilidad de parametros):
50000 ... 59999= el parametro que presenta el conflicto de compatibilidad puede identificarse mediante sus
ultimas cuatro cifras
F545 ApplLoadFail (programacion de aplicaciones para el DCS800 con ControlBuilder):
64110 = tarea no configurada
64112 = se ha intentado ejecutar una copia ilegal de un programa protegido
64113 = se conservan los datos no validos causados por el problema de hardware de SDCS-CON-4
64125 = tarea de 5 ms detenida (p. €j. la tarea contiene un bucle infinito)
64126 = tarea de 20 ms detenida (p. €j. la tarea contiene un bucle infinito)
64127 = tarea de 100 ms detenida (p. €j. la tarea contiene un bucle infinito)
64128 = tarea de 500 ms detenida (p. €j. la tarea contiene un bucle infinito)
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si
9.12 |LastFault (last fault) T RS
Muestra el ultimo fallo:
F<codigo de fallo> <nombre del fallo> (p. ej. F2 ArmOverCur)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
9.13 |2™LastFault (2" last fault) o] o
Muestra el 2° dltimo fallo:
F<codigo de fallo> <nombre del fallo> (p. ej. F2 ArmOverCur)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: Si
9.14 |3"“LastFault (3“last fault) IR
Muestra el 3% ultimo fallo:
F<codigo de fallo> <nombre del fallo> (p. ej. F2 ArmOverCur)
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: Si
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1 = MainCtrIWord
2 = Key

3 =12PLink

4 = FexLink

Nota 1:

Nota 2:

Escalado de enteros:

OnOff1 (10.15) = ED7; UsedMCW (7.04), bit 0, por defecto, y

StartStop (10.16) = ED8; UsedMCW (7.04), bit 3, por defecto

el convertidor se controla mediante MainCtriWord (7.01)

cambio automatico de MainCtrIWord a Local I/O si F528 FieldBusCom
[FaultWord2 (9.02), bit 11]. Sigue siendo posible controlar el convertidor
mediante E/S locales. OnOff1 (10.15) = ED7; UsedMCW (7.04), bit 0,
por defecto, y StartStop (10.16) = ED8; UsedMCW (7.04), bit 3, por
defecto. La referencia de velocidad utilizada se ajusta mediante
FixedSpeed1 (23.02).

El convertidor se controla desde el maestro de 12 pulsos (OnOff1,
StartStop y Reset). Solamente disponible cuando OperModeSel (43.01)
= 12P ParaSla o 12P SerSla.

El convertidor se controla desde el maestro del excitador de campo
(OnOff1, StartStop y Reset). Solamente disponible cuando
OperModeSel (43.01) = FieldExciter.

El modo de control local tiene prioridad sobre la seleccion realizada con CommandSel (10.01).

Los comandos Off2 (10.08), E Stop (10.09) y Reset (10.03) siempre estan activos (si se han
asignado) con independencia del ajuste de CommandSel (10.01).

1==1 Tipo: C Volatil: N

indice Nombre de sefial/parametro ¢ %l 2 lo
Eleep|
o n
3 Seleccion de marcha/paro
2
(&)
10.01 | CommandSel (command selector) o o |
Selector UsedMCW (7.04): S 5=
0 =Local I/O el convertidor se controla mediante E/S locales. 93 S
Reset (10.03) = ED6; UsedMCW (7.04), bit 7, por defecto S

Lista de senales y parametros
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indice

Nombre de sefal/parametro c xRl
= o =m
€ (g D
10.02 | Direction (direction of rotation) 9wl g |
Senfal binaria de Direction. Direction (10.02) permite cambiar la direccion de giro cancelando la A= 9
referencia de velocidad durante el funcionamiento remoto: % @ %
0 = NotUsed por defecto pa % 2
1 =ED1 1 = Inverso, 0 = Adelante <
2 =ED2 1 = Inverso, 0 = Adelante
3=ED3 1 = Inverso, 0 = Adelante
4 =ED4 1 = Inverso, 0 = Adelante
5=ED5 1 = Inverso, 0 = Adelante
6 = ED6 1 = Inverso, 0 = Adelante
7 = ED7 1 = Inverso, 0 = Adelante
8 = ED8 1 = Inverso, 0 = Adelante
9=ED9 1 = Inverso, 0 = Adelante; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 =ED10 1 = Inverso, 0 = Adelante; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 =ED11 1 = Inverso, 0 = Adelante; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1 = Inverso, 0 = Adelante, MainCtrlWord (7.01), bit 11
13 = MCW Bit12 1 = Inverso, 0 = Adelante, MainCtriWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 1 = Inverso, 0 = Adelante, MainCtrlWord (7.01), bit 13
15 = MCW Bit14 1 = Inverso, 0 = Adelante, MainCtriWord (7.01), bit 14

16 = MCW Bit15
17 = ACW Bit12
18 = ACW Bit13
19 = ACW Bit14
20 = ACW Bit15

Escalado de enteros:

1 = Inverso, 0 = Adelante, MainCtrlWord (7.01), bit 15
1 = Inverso, 0 = Adelante, AuxCtriWord (7.02), bit 12
1 = Inverso, 0 = Adelante, AuxCtrlWord (7.02), bit 13
1 = Inverso, 0 = Adelante, AuxCtriWord (7.02), bit 14
1 = Inverso, 0 = Adelante, AuxCtriWord (7.02), bit 15

1==1 Tipo: C Volatil: N

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e

Lista de senales y parametros




152

indice

Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
10.03 [ Reset (reset command) o | o | O
Senal binaria de Reset, UsedMCW (7.04), bit 7: A= g
0 = NotUsed % ag)
1 =ED1 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1) 20
2 =ED2 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1) <
3 =ED3 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1)
4 =ED4 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1)
5=ED5 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1)
6 = ED6 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1); por defecto
7 = ED7 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1)
8 = ED8 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1)
9=ED9 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1); solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1); solamente disponible con
tarjeta de ampliacién digital
11 = ED11 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1); solamente disponible con
tarjeta de ampliacién digital
12 = MCW Bit11 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), MainCtriWord (7.01), bit 11
13 = MCW Bit12 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), MainCtriWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), MainCtriWord (7.01), bit 13

15 = MCW Bit14
16 = MCW Bit15
17 = ACW Bit12
18 = ACW Bit13
19 = ACW Bit14
20 = ACW Bit15
Escalado de enteros:

Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), MainCtrlWord (7.01), bit 14
Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), MainCtrlWord (7.01), bit 15
Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), AuxCtriWord (7.02), bit 12
Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), AuxCtrlWord (7.02), bit 13
Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), AuxCtriWord (7.02), bit 14

Reset mediante flanco ascendente (0 — 1), AuxCtriWord (7.02), bit 15
1== Tipo: C Volatil: N

Lista de senales y parametros
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indice Nombre de senal/parametro ¢ %l 2 lo
= |© =l
EIEC P
10.04 | SyncCommand (synchronization command for position counter encoder 1) o o | w
Activacion de la sincronizacién del generador de pulsos 1y ajuste de la sefial de entrada binaria. | § b
El contador de posicion se inicializa en el evento de sincronizacién [AuxCtriWord (7.02), bit 9, % %
SyncCommand] con los siguientes valores: b 2

—  PosCountinitLo (50.08) se escribe en PosCountLow (3.07) y
—  PosCountinitHi (60.09) se escribe en PosCountHigh (3.08).
Simultaneamente, AuxStatWord (8.02), bit 5, SyncRdy, se ajusta en 1.

La sincronizacion puede inhibirse ajustando AuxCtrlWord (7.02), bit 10, SyncDisable, en 1.
El evento de sincronizacién se selecciona con:

0 = NotUsed por defecto
1=ED7+ flanco ascendente (0 — 1) recibido de ED7
2 = DI7Hi&Z ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos

del canal cero
3 = DI7Hi&Z Fwd ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia delante
4 = DI7Hi&Z Rev ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia atras
5=ED7- flanco descendente (1 — 0) recibido de ED7
6 = DI7Lo&Z ED7 =0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero
7 = DI7Lo&Z Fwd ED7 = 0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia delante
8 = DI7Lo&Z Rev ED7 = 0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia atras
9=Z7 flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos del canal
cero
10 = SyncCommand flanco ascendente (0 — 1) recibido de AuxCtriWord (7.02), bit 9
Nota 1:
El giro hacia delante significa que el canal A del generador de pulsos esta situado 90° por delante
de los pulsos del canal B (eléctrico).

El giro inverso significa que el canal B del generador de pulsos esta situado 90° por delante de los
pulsos del canal A (eléctrico).

Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N

SvyncCommand
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Indice Nombre de sefial/parametro ¢ %l 2 lo
cIClc |5 w
£ )
10.05 | SyncCommand2 (synchronization command for position counter encoder 2) o o o | w
Activacion de la sincronizacién del generador de pulsos 2 y ajuste de la sefial de entrada binaria. | & & &
El contador de posicion se inicializa en el evento de sincronizacion [AuxCtriWord (7.02), bit 9, % E %
SyncCommand] con los siguientes valores: Zl gz
—  PosCount2InitLo (50.21) se escribe en PosCount2Low (3.05) y (é
—  PosCount2InitHi (50.22) se escribe en PosCount2High (3.06). A
Simultaneamente, AuxStatWord (8.02), bit 5, SyncRdy, se ajusta en 1.
La sincronizacién puede inhibirse ajustando AuxCtrlWord (7.02), bit 10, SyncDisable, en 1.
El evento de sincronizacion se selecciona con:
0 = NotUsed por defecto
1=ED7+ flanco ascendente (0 — 1) recibido de ED7
2 = DI7Hi&Z ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero
3 = DI7Hi&Z Fwd ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia delante
4 = DI7Hi&Z Rev ED7 =1y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia atras
5 =ED7- flanco descendente (1 — 0) recibido de ED7
6 = DI7Lo&Z ED7 =0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero
7 = DI7Lo&Z Fwd ED7 = 0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia delante
8 = DI7Lo&Z Rev ED7 = 0y flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos
del canal cero; el motor gira hacia atras
9=Z7 flanco ascendente (0 — 1) recibido del generador de pulsos del canal
cero
10 = SyncCommand flanco ascendente (0 — 1) recibido de AuxCtriWord (7.02), bit 9
Nota 1:
El giro hacia delante significa que el canal A del generador de pulsos esta situado 90° por delante
de los pulsos del canal B (eléctrico).
El giro inverso significa que el canal B del generador de pulsos esta situado 90° por delante de los
pulsos del canal A (eléctrico).
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.06 | MotFanAck (motor fan acknowledge) o — o O
El convertidor se desconecta con F523 ExtFanAck [FaultWord2 (9.02), bit 6] si se selecciona una | & al B
entrada digital para un ventilador externo y no se recibe ninguna confirmacién durante 10 % L
segundos: P
0 = NotUsed no se produce ninguna reaccion
1 =ED1 1= confirmacioén correcta, 0 = sin confirmacion
2 =ED2 1= confirmacioén correcta, 0 = sin confirmacioén; por defecto
3 =ED3 1= confirmacidn correcta, 0 = sin confirmacion
4 = ED4 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
5=ED5 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
6 = ED6 1= confirmacidn correcta, 0 = sin confirmaciéon
7 = ED7 1= confirmacidn correcta, 0 = sin confirmacion
8 = ED8 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
9=ED9 1= confirmacioén correcta, 0 = sin confirmacién;  solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion;  solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 1= confirmacioén correcta, 0 = sin confirmacién;  solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
FdE
10.07 | HandAuto (hand/auto command) 9wl g |
Sefial binaria de cambio entre control manual (E/S locales) y automatico (MainCtrlWord). Se A= P
sobrescribe la seleccidn realizada con CommandSel (10.01): % @ %
0 = NotUsed por defecto pa % 2
1 = ED1 1 = Automatico, 0 = Manual <
2 =ED2 1 = Automatico, 0 = Manual
3 =ED3 1 = Automatico, 0 = Manual
4 =ED4 1 = Automatico, 0 = Manual
5 =ED5 1 = Automatico, 0 = Manual
6 = ED6 1 = Automatico, 0 = Manual
7 =ED7 1 = Automatico, 0 = Manual
8 = ED8 1 = Automatico, 0 = Manual
9=ED9 1 = Automatico, 0 = Manual; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 = ED10 1 = Automatico, 0 = Manual; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 1 = Automatico, 0 = Manual; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1 = Automatico, 0 = Manual; MainCtrlWord (7.01), bit 11
13 =MCW Bit12 1 = Automatico, 0 = Manual; MainCtrlWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 1 = Automatico, 0 = Manual; MainCtrlWord (7.01), bit 13
15 = MCW Bit14 1 = Automatico, 0 = Manual; MainCtrlWord (7.01), bit 14
16 = MCW Bit15 1 = Automatico, 0 = Manual; MainCtriWord (7.01), bit 15
17 = ACW Bit12 1 = Automatico, 0 = Manual; AuxCtriWord (7.02), bit 12
18 = ACW Bit13 1 = Automatico, 0 = Manual; AuxCtriWord (7.02), bit 13
19 = ACW Bit14 1 = Automatico, 0 = Manual; AuxCtriWord (7.02), bit 14
20 = ACW Bit15 1 = Automatico, 0 = Manual; AuxCtrlWord (7.02), bit 15
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.08 | Off2 (off2 command, electrical disconnect) o v ¢ o
Sefal binaria de Off2 (paro de emergencia/paro libre), UsedMCW (7.04), bit 1. Para una reaccién A = B
mas rapida, utilice las entradas digitales rapidas ED7 o EDS8: % @
0 = NotUsed Z (;_)
1 =ED1 1= sin Off2, 0 = Off2 activo <
2 =ED2 1= sin Off2, 0 = Off2 activo
3 =ED3 1=sin Off2, 0 = Off2 activo
4 = ED4 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; por defecto
5=ED5 1= sin Off2, 0 = Off2 activo
6 = ED6 1=sin Off2, 0 = Off2 activo
7 =ED7 1= sin Off2, 0 = Off2 activo
8 =EDS8 1= sin Off2, 0 = Off2 activo
9=ED9 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 =ED10 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; MainCtrlWord (7.01), bit 11
13 =MCW Bit12 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; MainCtrlWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; MainCtrlWord (7.01), bit 13
15 =MCW Bit14 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; MainCtrlWord (7.01), bit 14
16 = MCW Bit15 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; MainCtrlWord (7.01), bit 15
17 = ACW Bit12 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; AuxCtriWord (7.02), bit 12
18 = ACW Bit13 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; AuxCtriWord (7.02), bit 13
19 = ACW Bit14 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; AuxCtriWord (7.02), bit 14
20 = ACW Bit15 1= sin Off2, 0 = Off2 activo; AuxCtriWord (7.02), bit 15
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
10.09 |E Stop (emergency stop command) o w1 | O
Senal binaria de E Stop, UsedMCW (7.04), bit 2: A=
0 = NotUsed % g
1 =ED1 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo 20
2 =ED2 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo <
3 =ED3 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo
4 = ED4 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo
5=ED5 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo; por defecto
6 = ED6 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo
7 = ED7 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo
8 =EDS8 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo
9=ED9 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 =ED10 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, MainCtrIWord (7.01), bit 11
13 = MCW Bit12 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, MainCtriWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, MainCtrlWord (7.01), bit 13
15 = MCW Bit14 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, MainCtrlWord (7.01), bit 14
16 = MCW Bit15 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, MainCtriWord (7.01), bit 15
17 = ACW Bit12 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, AuxCtriWord (7.02), bit 12
18 = ACW Bit13 1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, AuxCtrlWord (7.02), bit 13
19 = ACW Bit14 1=sin E Stop, 0 = E Stop activo, AuxCtrlWord (7.02), bit 14

20 = ACW Bit15

Escalado de enteros:

1= sin E Stop, 0 = E Stop activo, AuxCtrlWord (7.02), bit 15
1== Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefial/parametro ¢ %l 2 lo
cIClc |5 w
€ D
10.10 | ParChange (parameter change) | 9wl g |
Sefal binaria destinada a liberar Motor1/User1 o bien Motor2/User2. La activacién de Motor1/2 | & Z| &
(movimiento compartido) o las macros User1/2 se define mediante MacroChangeMode (16.05): % 2 %
0 = NotUsed por defecto 29 2
1=ED1 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1), <
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
2 =ED2 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
3=EDS3 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
4 =ED4 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
5=ED5 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
6 = ED6 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
7 = ED7 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
8 = ED8 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0)
9 =ED9 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0); solamente
disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0); solamente
disponible con tarjeta de ampliacién digital
11 = ED11 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

12 = MCW Bit11

13 = MCW Bit12

14 = MCW Bit13

15 = MCW Bit14

16 = MCW Bit15

17 = ACW Bit12

18 = ACW Bit13

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0); solamente
disponible con tarjeta de ampliacion digital

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), MainCtriWord
(7.01), bit 11

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), MainCtriWord
(7.01), bit 12

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), MainCtriWord
(7.01), bit 13

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), MainCtriWord
(7.01), bit 14

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), MainCtriWord
(7.01), bit 15

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), AuxCtriWord
(7.02), bit 12

cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),

cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0),
AuxCtriWord (7.02), bit 13
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19 =ACW Bit14 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), AuxCtriWord
(7.02), bit 14
20 =ACW BIit15 cambio a Motor2/User2 mediante flanco ascendente (0 — 1),
cambio a Motor1/User1 mediante flanco descendente (1 — 0), AuxCtriWord
(7.02), bit 15
Nota 1:
La macro (User1/User2) seleccionada con ParChange (10.10) cancela la seleccion realizada con
ApplMacro (99.08). Transcurren unos 2 segundos hasta que los nuevos valores de los parametros
se activan.
Nota 2:
La seleccion del motor (Motor1/Motor2) puede efectuarse con el convertidor en estado RdyOn y
RdyRun. Se tarda unos 20 ms en cambiar los valores.
Nota 3:
No se sobrescribe ParChange (10.10).
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
10.11 | Sin usar
10.12 | Sin usar
10.13 | OvrVoltProt (over voltage protection triggered) o o o | w
Al activarse la unidad de proteccién contra sobretensiones, se ajusta A120 OverVoltProt a3
[AlarmWord2 (9.07), bit 3]: =l
0 = NotUsed por defecto P b
1=ED1 1 = activada, 0 = no activada
2 =ED2 1 = activada, 0 = no activada
3 =ED3 1 = activada, 0 = no activada
4 =ED4 1 = activada, 0 = no activada
5=ED5 1 = activada, 0 = no activada
6 = ED6 1 = activada, 0 = no activada
7 =ED7 1 = activada, 0 = no activada
8 = EDS8 1 = activada, 0 = no activada
Nota 1:
OvrVoltProt (10.13) solamente se activa cuando el convertidor esta en modo de excitador de
campo.
— OperModeSel (43.01) = FieldConv
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.14 | Sin usar
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10.15 [ OnOff1 (on/off1 command) o o N | O
Sefial binaria de OnOff1, UsedMCW (7.04), bit 0: & é 9
0 = NotUsed % a
1 =ED1 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1 Z
2 =ED2 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
3=EDS3 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
4 =ED4 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
5=ED5 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
6 = ED6 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
7 = ED7 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1; por defecto
8 = ED8 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1
9 =ED9 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
12 =MCW Bit11  On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1, MainCtrIWord (7.01), bit 11
13=MCW Bit12 On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1, MainCtriWord (7.01), bit 12

14 = MCW Bit13
15 = MCW Bit14
16 = MCW Bit15
17 = ACW Bit12
18 = ACW Bit13
19 = ACW Bit14
20 = ACW Bit15
21 =DI7DI8

Escalado de enteros:

(
(
On mediante flanco ascendente (0 — 1),
On mediante flanco ascendente (0 — 1),

(

(

(

(

), 0
), 0
), 0 = Off1, MainCtrlWord (7.01), bit 13
), 0
On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0
), 0
), 0
), 0
), 0
0

Off1, MainCtrlWord (7.01), bit 14
Off1, MainCtriWord (7.01), bit 15
Off1, AuxCtriWord (7.02), bit 12
Off1, AuxCtriWord (7.02), bit 13

On mediante flanco ascendente (0 — 1),
On mediante flanco ascendente (0 — 1),
On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1, AuxCtriWord (7.02), bit 14
On mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Off1, AuxCtriWord (7.02), bit 15
On y Start mediante flanco ascendente (0 — 1) de ED7; Stop y Off1 mediante
flanco descendente (1 — 0) de EDS8. Se aplican los siguientes ajustes: OnOff1
(10.15) = StartStop (10.16) = DI7DI8.
1==1 Tipo: C Volatil: N
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10.16 | StartStop (start/stop command) ol | ol I
Senal binaria de StartStop, UsedMCW (7.04), bit 3: A9 g
0 = NotUsed 25
1=ED1 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop Pz
2 =ED2 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
3=ED3 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
4 = ED4 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
5=ED5 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
6 = ED6 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
7 =ED7 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop
8 =ED8 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop; por defecto
9 =ED9 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop; solamente disponible con

12 = MCW Bit11
13 = MCW Bit12
14 = MCW Bit13
15 = MCW Bit14
16 = MCW Bit15
17 = ACW Bit12
18 = ACW Bit13
19 = ACW Bit14
20 = ACW Bit15
21 = DI7DI8

Escalado de enteros:

tarjeta de ampliacion digital

Start mediante flanco ascendente (0 —» 1), 0

Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0

Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0

Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0
), 0
), 0
), 0
), 0

Stop, MainCtrlWord (7.01), bit 11
Stop, MainCtrlWord (7.01), bit 12
Stop, MainCtrlWord (7.01), bit 13
Stop, MainCtrlWord (7.01), bit 14
Stop, MainCtrlWord (7.01), bit 15
Stop, AuxCtriWord (7.02), bit 12

Start mediante flanco ascendente (0 — 1),
Start mediante flanco ascendente (0 — 1),
Start mediante flanco ascendente (0 — 1), Stop, AuxCtrlWord (7.02), bit 13
Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop, AuxCtriWord (7.02), bit 14
Start mediante flanco ascendente (0 — 1), 0 = Stop, AuxCtriWord (7.02), bit 15
On y Start mediante flanco ascendente (0 — 1) de ED7; Stop y Off1 mediante
flanco descendente (1 — 0) de ED8. Se aplican los siguientes ajustes: OnOff1
(10.15) = StartStop (10.16) = DI7DI8.
1==1 Tipo: C Volatil: N
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10.17 |Jogl (jogging 1 command) 9wl g |
Senal binaria de Jog1. Se selecciona la referencia de velocidad ajustada en FixedSpeed1 A= P
(23.02): 232
0 = NotUsed por defecto pa % 2
1 =ED1 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1 <
2 =ED2 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1
3=ED3 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1
4 = ED4 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1
5=ED5 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1
6 = ED6 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1
7 =ED7 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1
8 = ED8 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1
9=ED9 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 = ED10 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1; solamente disponible con tarjeta de

ampliacion digital

12 = MCW Bit11 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1, MainCtrlWord (7.01), bit 11

13 =MCW Bit12 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1, MainCtrlWord (7.01), bit 12

14 = MCW Bit13 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1, MainCtrlWord (7.01), bit 13

15 =MCW Bit14 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1, MainCtrlWord (7.01), bit 14

16 = MCW Bit15 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1, MainCtrlWord (7.01), bit 15

17 = ACW Bit12 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1, AuxCtriWord (7.02), bit 12

18 = ACW Bit13 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1, AuxCtriWord (7.02), bit 13

19 = ACW Bit14 1= Jog1 activo, 0 = sin Jog1, AuxCtriWord (7.02), bit 14

20 = ACW Bit15 1=Jog1 activo, 0 = sin Jog1, AuxCtriWord (7.02), bit 15

Nota 1:

Jog2 (10.18) cancela Jog1 (10.17)
Nota 2:

CommandSel (10.01) = E/S locales:

—  El convertidor debe estar en estado RdyRun (RdyRef sigue siendo cero). Al emitir el
comando Jog1, el convertidor pasa automaticamente al estado Running y gira con la
velocidad ajustada en FixedSpeed1 (23.02).

CommandSel (10.01) = MainCtrIWord:

— El comando Jog1 no es valido.

—  FixedSpeed1 (23.02) puede liberarse mediante MainCtriWord (7.01), bit 8, mas el
comando Run.

Nota 3:
El tiempo de aceleracién y deceleracion del avance lento se seleccionan con JogAccTime (22.12)
y JogDecTime (22.13).

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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10.18 | Jog2 (jogging 2 command) 9w g | O
Senal binaria de Jog2. Selecciona la referencia de velocidad ajustada en FixedSpeed2 (23.03): A= B
Véase Jog1 (10.17) en cuanto a la seleccion. % @ %
Nota 1: Z % P
Jog2 (10.18) cancela Jog1 (10.17) <
Nota 2:
CommandSel (10.01) = Local I/O:
—  El convertidor debe estar en estado RdyRun (RdyRef sigue siendo cero). Al dar el
comando Jog2, el convertidor pasa automaticamente al estado Running y gira con la
velocidad ajustada en FixedSpeed?2 (23.03).
CommandSel (10.01) = MainCtrlWord:
— El comando Jog2 no es valido.
—  FixedSpeed2 (23.03) puede liberarse mediante MainCtriWord (7.01), bit 9, mas el
comando Run.
Nota 3:
El tiempo de aceleracién y deceleracion del avance lento se seleccionan con JogAccTime (22.12)
y JogDecTime (22.13).
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
10.19 | Sin usar
10.20 | ConvFanAck (converter fan acknowledge) o - - o
El convertidor se desconecta con F527 ConvFanAck [FaultWord?2 (9.02), bit 10] si se selecciona | & & a
una entrada digital para el ventilador del convertidor y no se recibe ninguna confirmacion de éste % w
durante 10 segundos: P
Cuando no se recibe confirmacion, se ajusta A104 ConvOverTemp [AlarmWord1 (9.06), bit 3]. La
alarma se restaura automaticamente si se recibe la confirmacién del ventilador del convertidor
antes de que transcurran 10 segundos:
0 = NotUsed no se produce ninguna reaccion
1 =ED1 1= confirmacién correcta, 0 = sin confirmacién; por defecto
2 =ED2 1= confirmaciodn correcta, 0 = sin confirmacién
3 =ED3 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
4 =ED4 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
5=ED5 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
6 = ED6 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacion
7 = ED7 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacién
8 = ED8 1= confirmacion correcta, 0 = sin confirmacién
9=ED9 1= confirmacién correcta, 0 = sin confirmacion; solamente disponible con
tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 1= confirmacioén correcta, 0 = sin confirmacién; solamente disponible con
tarjeta de ampliacién digital
11 = ED11 1= confirmacién correcta, 0 = sin confirmacidn; solamente disponible con
tarjeta de ampliacién digital
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
10.21 | MainContAck (main contactor acknowledge) o — o |
El convertidor se desconecta con F524 MainContAck [FaultWord2 (9.02), bit 7] si se selecciona a o 8
una entrada digital para el contactor principal y no se recibe ninguna confirmacion de éste durante % L
10 segundos: P
Véase ConvFanAck (10.20) en cuanto a la seleccién.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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10.22 | DynBrakeAck (dynamic braking acknowledge) o~ 9 |
El convertidor ajusta A105 DynBrakeAck [AlarmWord1 (9.06), bit 4] si se selecciona una entrada | & ol @
digital para el frenado dinamico y la confirmacion (frenado dinamico activo) sigue presente al % L %
ajustar On [UsedMCW (7.04), bit 3]: b P
Véase ConvFanAck (10.20) en cuanto a la seleccion.
A105 DynBrakeAck [AlarmWord1 (9.06), bit 4] debe prevenir que el convertidor de frecuencia se
ponga en marcha con el frenado dinamico activado.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.23 | DC BreakAck (DC breaker acknowledge) o ~ o | w
El convertidor ajusta A103 DC BreakAck [AlarmWord1 (9.06), bit 2] si se detecta una entrada 7 ol @
digital para el interruptor automatico de CC y no se recibe confirmacion de éste: % L %
Véase ConvFanAck (10.20) en cuanto a la seleccion. P 2
El motor se detendra en giro libre si se ajusta A103 DC BreakAck [AlarmWord1 (9.06), bit 2].
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.24 | Sin usar
10.25 | DliInvert (invert digital input 1) o o o |
Seleccién de inversién para la entrada digital 1: EEE
0 = Directa a8 Y5
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
10.26 | DI2Invert (invert digital input 2) o o o 'O
Seleccioén de inversion para la entrada digital 2: 989
0 = Directa a 95
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.27 | DI3Invert (invert digital input 3) o o o 'O
Seleccion de inversion para la entrada digital 3: g E g
0 = Directa 5 o 5
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.28 | Dl4Invert (invert digital input 4) o o o 'O
Seleccién de inversion para la entrada digital 4: 989
0 = Directa a 95
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
10.29 | Di5Invert (invert digital input 5) o o o 'O
Seleccién de inversion para la entrada digital 5: EEE
0 = Directa 895
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
10.30 | Di6Invert (invert digital input 6) o o o o
Seleccioén de inversion para la entrada digital 6: 989
0 = Directa a 95
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.31 | DI7Invert (invert digital input 7) o o o 'O
Seleccion de inversion para la entrada digital 7: g E g
0 = Directa 5 o 5
1 = Invertida £
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
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10.32 | Di8Invert (invert digital input 8) o o o |0
Seleccion de inversion para la entrada digital 8: 929
0 = Directa a 95
1 = Invertida =
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.33 | DI9Invert (invert digital input 9) o o o fw
Seleccion de inversion para la entrada digital 9: 8 g g
0 = Directa solamente disponible con tarjeta de ampliacién digital 5 g 5
1 = Invertida solamente disponible con tarjeta de ampliacién digital £
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
10.34 | DI10Invert (invert digital input 10) o o o | w
Seleccion de inversion para la entrada digital 10: g g 8
0 = Directa solamente disponible con tarjeta de ampliacion digital a8 95
1 = Invertida solamente disponible con tarjeta de ampliacion digital =
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
10.35 | Di11Invert (invert digital input 11) o o o | w
Seleccion de inversion para la entrada digital 11: 9279
0 = Directa solamente disponible con tarjeta de ampliacion digital 5 Q 5
1 = Invertida solamente disponible con tarjeta de ampliacion digital £
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
-
— L] L}
2 Entrada de referencia de velocidad
S
S
(&)
11.01 | Sin usar | | | | |
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11.02 | Refi1Mux (speed reference 1 selector/multiplexer) d 0| o o
Selector de la referencia de velocidad 1: 3 = 3
0 =Open el conmutador de la ref. de velocidad 1 se abre permanentemente g oo
1 = Close el conmutador de la ref. de velocidad 1 se cierra permanentemente; por %
defecto <
2 =ED1 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
3 =ED2 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
4 =ED3 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
5=ED4 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
6 = ED5 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
7 = EDG6 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
8 = ED7 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
9 =ED8 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
10 = ED9 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador

se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital

11= ED10 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital

12 = ED11 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital

13 =MCW Bit11 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtriWord (7.01), bit 11

14 = MCW Bit12 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 12

15 =MCW Bit13 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 13

16 = MCW Bit14 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 14

17 = MCW Bit15 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtriWord (7.01), bit 15

18 = ACW Bit12 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 12

19 = ACW Bit13 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 13

20 = ACW Bit14 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtrilWord (7.02), bit 14

21 = ACW Bit15 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 15

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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11.03 | Ref1Sel (speed reference 1 input signal) S Y o
Valor de la referencia de velocidad 1: % E &
0 = SpeedRef2301 SpeedRef (23.01); por defecto 35S
1 = AuxSpeedRef AuxSpeedRef (23.13) oy g
2 = EA1 entrada anal6gica EA1 a5 %
3=EA2 entrada analdgica EA2 a3 1 &
4 =EA3 entrada analégica EA3
5=EA4 entrada analdgica EA4
6 = EA5 entrada analdgica EA5
7 = EA6 entrada analdgica EA6
8 = FixedSpeed1 FixedSpeed1 (23.02)
9 = FixedSpeed2 FixedSpeed2 (23.03)
10 = MotPot potencidmetro del motor controlado con MotPotUp (11.13), MotPotDown
(11.14) y MotPotMin (11.15)
11 = AuxRef-EA1  AuxSpeedRef (23.13) menos el valor de EA1
12 = reservado reservado
13 = MinAl2Al4 minimo de EA2 y EA4
14 = MaxAIl2Al4 méaximo de EA2 y EA4
15 = Al1Direct+ entrada rapida de referencia de velocidad a través de la entrada
analégica EA1. SpeedRefExt1 (2.30) se escribe directamente en el
punto de suma del error de velocidad y se desconecta de la rampa de
velocidad. De esta forma se anula la rampa de velocidad.
16 = Al2Direct+ entrada rapida de referencia de velocidad a través de la entrada
analégica EA2. SpeedRefExt1 (2.30) se escribe directamente en el
punto de suma del error de velocidad y se desconecta de la rampa de
velocidad. De esta forma se anula la rampa de velocidad.
17 = Enc2Direct+ entrada rapida de referencia de velocidad que utiliza el generador de
pulsos 2. SpeedRefExt1 (2.30) se escribe directamente en el punto de
suma del error de velocidad y se desconecta de la rampa de velocidad.
De esta forma se anula la rampa de velocidad.
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
11.04 | Sin usar
11.05 | Sin usar
11.06 | Ref2Sel (speed reference 2 input signal) a5 o 5 Wi
Valor de la referencia de velocidad 2: % 2 %
0 = SpeedRef2301 SpeedRef (23.01); por defecto a8 2
1 = AuxSpeedRef AuxSpeedRef (23.13) S O S

2 =EA1

3=EA2
4 =EA3
5=EA4
6 = EA5
7 = EA6

8 = FixedSpeed1
9 = FixedSpeed2

10 = MotPot

11 = EA2-EA3
12 = EA2+EA3
13 = EA1*EA2
14 = EA2*EA3
15 = MinAlI2Al4
16 = MaxAIl2Al4

17 = Encoder2
Escalado de enteros:

entrada analdgica EA1
entrada analdgica EA2
entrada analégica EA3
entrada analdgica EA4
entrada analdgica EA5
entrada analdgica EA6
FixedSpeed1 (23.02)
FixedSpeed? (23.03)
potencidmetro del motor controlado con MotPotUp (11.13), MotPotDown
(11.14) y MotPotMin (11.15)
EA2 menos EA3

EA2 méas EAS3

EA1 multiplicada por EA2
EA2 multiplicada por EA3
minimo de EA2 y EA4
maximo de EA2 y EA4
generador de pulsos 2

1== Tipo: C Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

c x5 B |19

ERBS W
11.07 | Sin usar
11.08 | Sin usar
11.09 |Sin usar
11.10 | Sin usar
11.11 | Sin usar
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Eleep|
11.12 | Ref2Mux (speed reference 2 selector/multiplexer) o 1| o wi
Selector de la referencia de velocidad 2: 9z 3
0 = Invert1102 seleccion de inversion de la ref. de velocidad 1; sirve como conmutador de £90
cambio junto con la ref. de velocidad 2 seleccionada. P. ej. si se abre el %
conmutador de seleccion de la ref. de velocidad 1, el conmutador de la ref. <
de velocidad 2 se cierra, y viceversa.
1 =Open el conmutador de la ref. de velocidad 2 se abre permanentemente; por
defecto
2 = Close el conmutador de la ref. de velocidad 2 se cierra permanentemente
3 =ED1 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
4 = ED2 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
5=EDS3 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
6 =ED4 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
7 = ED5 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
8 = ED6 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
9 =ED7 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0
10 = ED8 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad =0
11 =ED9 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12= ED10 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
13 = ED11 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
14 = MCW Bit11 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtriWord (7.01), bit 11
15=MCW Bit12 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtriWord (7.01), bit 12
16 = MCW Bit13 1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador

17 = MCW Bit14

18 = MCW Bit15
19 = ACW Bit12
20 = ACW Bit13

21 = ACW Bit14

22 = ACW Bit15

Escalado de enteros:

se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 13

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 14

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 2 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; MainCtrlWord (7.01), bit 15

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 12

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 13

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 14

1= el conmutador se cierra, ref. de velocidad 1 activa; 0 = el conmutador
se abre, ref. de velocidad = 0; AuxCtriWord (7.02), bit 15

1== Tipo: C Volatil: N
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indice Nombre de senal/parametro

X2
Eleep|
11.13 | MotPotUp (motor pot up) o 10| o I
Con la funcion de incremento del potenciémetro del motor se aumenta la velocidad de éste a A= 9
través la entrada binaria seleccionada. La aceleracion esta limitada por AccTime1 (22.01). % o %
MotPotDown (11.14) cancela MotPotUp (11.13): P % 2
0 = NotUsed por defecto <
1=ED1 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
2 =ED2 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
3=ED3 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
4 =ED4 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
5=ED5 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
6 = ED6 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
7 = ED7 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
8 = ED8 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad
9=ED9 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad; solamente disponible
con tarjeta de ampliacién digital
10 =ED10 1= aumentar velocidad, O = mantener velocidad; solamente disponible
con tarjeta de ampliacién digital
11 = ED11 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad; solamente disponible

con tarjeta de ampliacién digital
12 = MCW Bit11 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit

11
13 = MCW Bit12 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
12
14 = MCW Bit13 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
13
15 =MCW Bit14 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
14
16 = MCW Bit15 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
15
17 = ACW Bit12 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
12
18 = ACW Bit13 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
13
19 = ACW Bit14 1= aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
14
20 = ACW Bit15 1=aumentar velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
15
Nota 1:
La ref. de velocidad se selecciona mediante Ref1Sel (11.03) = MotPot o bien con Ref2Sel (11.06)
= MotPot.
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro ¢ %l 2 lo
= |© =l
EIECPD
11.14 | MotPotDown (motor pot down) o 10| o O
Con la funcion de reduccion del potenciometro del motor se disminuye la velocidad de éste a A=
través de la entrada binaria seleccionada. La deceleracién esta limitada por DecTime1 (22.02) % g %
hasta que se alcanza la velocidad cero o bien MotPotMin (11.15). MotPotDown (11.14) cancela Zl5 2
MotPotUp (11.13): <

0 = NotUsed por defecto

1=ED1 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

2 =ED2 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

3=ED3 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

4 =ED4 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

5=ED5 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

6 = ED6 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

7 =ED7 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

8 =EDS8 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad

9=ED9 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad; solamente disponible
con tarjeta de ampliacion digital

10 =ED10 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad; solamente disponible
con tarjeta de ampliacion digital

11 = ED11 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad; solamente disponible

con tarjeta de ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1= reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit

13 = MCW Bit12 11 reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
14 = MCW Bit13 E reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtrlWord (7.01), bit
15 = MCW Bit14 13 reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
16 = MCW Bit15 12 reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, MainCtriWord (7.01), bit
17 = ACW Bit12 E reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
18 = ACW Bit13 E reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
19 = ACW Bit14 13 reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit
20 = ACW Bit15 E reducir velocidad, 0 = mantener velocidad, AuxCtriWord (7.02), bit

Nota 1:
La ref. de velocidad se selecciona mediante Ref1Sel (11.03) = MotPot o bien con Ref2Sel (11.06)
= MotPot.

Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

clklsfRle
Elerp|W
11.15 | MotPotMin (motor pot minimum) o 10| o o
La funcion de valor minimo del potenciometro del motor libera el nivel de velocidad minimo. El A= B
nivel de velocidad minimo se define con FixedSpeed1 (23.02). Cuando el convertidor se pone en % g %
marcha, el motor acelera hasta FixedSpeed1 (23.02). No es posible ajustar la velocidad por Zl5 2
debajo de FixedSpeed1 (23.02) mediante la funcién de control de la potencia del motor: <
0 = NotUsed por defecto
1=ED1 1= liberado, 0 = bloqueado
2 =ED2 1= liberado, 0 = bloqueado
3=ED3 1= liberado, 0 = bloqueado
4 = ED4 1= liberado, 0 = bloqueado
5=ED5 1= liberado, 0 = bloqueado
6 = ED6 1= liberado, 0 = bloqueado
7 = ED7 1= liberado, 0 = bloqueado
8 = ED8 1= liberado, 0 = bloqueado
9 =ED9 1 = liberado, 0 = bloqueado; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 =ED10 1 = liberado, 0 = bloqueado; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 1 = liberado, 0 = bloqueado; solamente disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1 = liberado, 0 = bloqueado, MainCtrlWord (7.01), bit 11
13 = MCW Bit12 1 = liberado, 0 = bloqueado, MainCtriWord (7.01), bit 12
14 = MCW Bit13 1 = liberado, 0 = bloqueado, MainCtrlWord (7.01), bit 13
15 = MCW Bit14 1 = liberado, 0 = bloqueado, MainCtriWord (7.01), bit 14
16 = MCW Bit15 1 = liberado, 0 = bloqueado, MainCtrlWord (7.01), bit 15
17 = ACW Bit12 1 = liberado, 0 = bloqueado, AuxCtriWord (7.02), bit 12
18 = ACW Bit13 1 = liberado, 0 = bloqueado, AuxCtriWord (7.02), bit 13
19 = ACW Bit14 1 = liberado, 0 = bloqueado, AuxCtriWord (7.02), bit 14
20 = ACW Bit15 1 = liberado, 0 = bloqueado, AuxCtrlWord (7.02), bit 15
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
N -
o Velocidades constantes
5
(O]
12.01 |sin utilizar
12.02 | ConstSpeed1 (constant speed 1) o o o g
Define la velocidad constante 1 en rpm. La velocidad constante puede conectarse con el 88 Q
Programa Adaptable o el programa de aplicacion. ‘9. =
Limitada internamente desde: — (2.29) * 32767 rpm hasta (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: N
12.03 | ConstSpeed2 (constant speed 2) o ol o ¢ ul
Define la velocidad constante 2 en rpm. La velocidad constante puede conectarse con el 88 g
Programa Adaptable o el programa de aplicacion. 9. =
Limitada internamente desde: — (2.29) * 32767 rpm hasta (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: SI Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W

12.04 | ConstSpeed3 (constant speed 3) o ol o € ul
Define la velocidad constante 3 en rpm. La velocidad constante puede conectarse con el 38 a
Programa Adaptable o el programa de aplicacion. ‘?. 2
Limitada internamente desde: — (2.29) * 32767 rpm hasta (2.29)* 32767 rpm

20000 20000
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N

12.05 | ConstSpeed4 (constant speed 4) o ol o € ul
Define la velocidad constante 4 en rpm. La velocidad constante puede conectarse con el 33 a
Programa Adaptable o el programa de aplicacion. ‘?. 2
Limitada internamente desde: — (2.29) * 32767 rpm hasta (2.29)* 32767 rpm

20000 20000
Escalado de enteros: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N
) s . m
o Entradas analogicas
5
(&)

13.01 | AliHighVal (analog input 1 high value) o o o > o
+100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 1 se escala con arreglo a la g8 8 g
tension de Al1HighVal (13.01). 222
Ejemplo: '

— Sila tensién min./max. (£10 V) de la entrada analégica 1 debe equivaler a £250% de
TorgRefExt (2.24), ajuste:

TorqRefA Sel (25.10) = EA1
ConvModeAl1 (13.03) = £10 V Bi,
Al1HighVal (13.01) = 4000 mV y
Al1LowVal (13.02) = -4000 mV

Nota 1:

Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-CON-4 o SDCS-I0B-3) de la

forma correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.

Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N

13.02 | AliLowVal (analog input 1 low value) o ol o S| o
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 1 se escala con arreglo a la g8 8 g
tension de Al1LowVal (13.02). 9. = 9.

Nota 1:
Al1LowVal (13.02) solamente es valido si ConvModeAl1 (13.03) = +10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-CON-4 o SDCS-IOB-3) de la
forma correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: SI Volatil: N

13.03 | ConvModeAl1 (conversion mode analog input 1) Ada o
Ajuste de la sefal de la entrada analégica 1. La distincion entre tension e intensidad se lleva a S &8 >
cabo mediante los puentes de conexién de las tarjetas SDCS-CON-4 o SDCS-10B-3: g0 9

0 =110V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA; por defecto a3 ™

1=0V-10V Uni  entrada unipolarde 0 a10V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a 20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalo de 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para

comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)

4 = 6V Offset ajuste de 6 V/12 mA en el intervalo de 2a 10 V/ 4 a 20 mA para

comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
_— m c =~
ElePpH
13.04 | FilterAld (filter time analog input 1) o ol o 9 o
Tiempo de filtrado de la entrada analdgica 1. El tiempo de filtrado del hardware es < 2ms. § =
Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
13.05 | Al2HighVal (analog input 2 high value) o ol o S| o
+100% de la sefial de entrada conectada a la entrada analdgica 2 se escala con arreglo a la g8 8 g
tension de Al2HighVal (13.05). 2332
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexién (en SDCS-CON-4 o SDCS-I0OB-3) de la
forma correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N
13.06 | Al2LowVal (analog input 2 low value) o ol o > O
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 2 se escala con arreglo a la g8 8 ¢
tension de Al2LowVal (13.06). 2332
Nota 1:
Al2LowVal (13.06) solamente es valido si ConvModeAl2 (13.07) = 10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-CON-4 o SDCS-IOB-3) de la
forma correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: Sl Volatil: N
13.07 | ConvModeAl2 (conversion mode analog input 2) daa o
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica 2. La distincion entre tensién e intensidad se lleva a S & S
cabo mediante los puentes de conexién de las tarjetas SDCS-CON-4 o SDCS-IOB-3: 900 9
0 =+10V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA; por defecto a3 ™
1=0V-10V Uni  entrada unipolarde 0 a 10V /0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a 20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalo de 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacién o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalode 2 a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
13.08 | FilterAl2 (filter time analog input 2) o ol d 9 o
Tiempo de filtrado de la entrada analdgica 2. El tiempo de filtrado del hardware es < 2ms. § =
Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
13.09 | AI3HighVal (analog input 3 high value) g o o S| ul
+100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 3 se escala con arreglo a la g8 8 g
tension de Al3HighVal (13.09). 2332
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexién (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N
13.10 | Al3LowVal (analog input 3 low value) g o o S| ul
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 3 se escala con arreglo a la 888 g
tension de Al3LowVal (13.10). 2332

Nota 1:
Al3LowVal (13.10) solamente es valido si ConvModeAI3 (13.11) =10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: Sl Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.
m

ax.

def.

Unid
E/C

13.11

ConvModeAlI3 (conversion mode analog input 3)
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica 3. La entrada analégica 3 de SDCS-CON-4 solamente
funciona con tension. La distincidn entre tension e intensidad se lleva a cabo mediante los
puentes de conexion de la tarjeta SDCS-10B-3:
0 =110V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA; por defecto
1=0V-10V Uni entrada unipolarde 0a 10 V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde 2a 10V /4 a 20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalode 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sehales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalo de 2a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sehales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N

+10V Bi
6V Offset

+10V Bi

E

13.12

FilterAl3 (filter time analog input 3)
Tiempo de filtrado de la entrada analdgica 3. El tiempo de filtrado del hardware es < 2ms.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

13.13

Al4HighVal (analog input 4 high value)
+100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 4 se escala con arreglo a la
tension de Al4HighVal (13.13).
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.

Escalado de enteros: 1=1mV Tipo: | Volatil: N

-10000
10000
10000

mV
E

13.14

AldLowVal (analog input 4 low value)
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 4 se escala con arreglo a la
tensién de Al4LowVal (13.14).
Nota 1:
Al4LowVal (13.14) solamente es valido si ConvModeAl4 (13.15) = 10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexién (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: SI Volatil: N

-10000
10000
-10000

mV
E

13.15

ConvModeAl4 (conversion mode analog input 4)
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica 4. La entrada analégica 4 de SDCS-CON-4 solamente
funciona con tension. La distincidn entre tension e intensidad se lleva a cabo mediante los
puentes de conexién de la tarjeta SDCS-IOB-3:
0=x10V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V /-20 a 20 mA; por defecto
1=0V-10V Uni  entrada unipolarde 0 a10V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalo de 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalode 2 a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N

+10V Bi
6V Offset

+10V Bi

13.16

FilterAl4 (filter time analog input 4)
Tiempo de filtrado de la entrada analdgica 4. El tiempo de filtrado del hardware es < 2ms.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
13.17 | TachoHighVal (analog input tacho high value) o o o S| w
+100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica de tacémetro se escala con g8 8 ¢
arreglo a la tensién de TachoHighVal (13.17). 233
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexién (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N
13.18 | TachoLowVal (analog input tacho low value) o o o S| w
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analégica de tacometro se escala con g8 8 g
arreglo a la tensién de TachoLowVal (13.18). 2332
Nota 1:
TachoLowVal (13.18) solamente es valido si ConvModeTacho (13.19) = £10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste el puente de conexion (en SDCS-IOB-3) de la forma
correspondiente y calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: SI Volatil: N
13.19 | ConvModeTacho (conversion mode analog input tacho) g | w
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica de tacometro. La entrada analdgica de tacometro de S & S
SDCS-CON-2 solamente funciona con tension. La distincion entre tension e intensidad se llevaa | 9 Q| 9
cabo mediante los puentes de conexién de la tarjeta SDCS-10B-3: H 5 H
0 =+10V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA,; por defecto
1=0V-10V Uni entrada unipolarde 0a 10 V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a 20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalode 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacién o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalo de 2 a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacién o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N
13.20 | Sin usar
13.21 | AI5HighVal (analog input 5 high value) g o o > ul
+100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 5 se escala con arreglo a la g8 8 ¢
tension de Al5HighVal (13.21). 233
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste los conmutadores DIP (en RAIO-01) de la forma correspondiente y
calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1=1mV Tipo: | Volatil: N
13.22 | Al5LowVal (analog input 5 low value) g o o >l ul
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 5 se escala con arreglo a la g8 8 ¢
tensién de AIO5LowVal (13.22). ‘C—’I = ‘C—’I
Nota 1:
Al5LowVal (13.22) solamente es valido si ConvModeAl5 (13.23) = £10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste los conmutadores DIP (en RAIO-01) de la forma correspondiente y
calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: SI Volatil: N
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indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
= |© =l
EIEC P
13.23 | ConvModeAl5 (conversion mode analog input 5) gl w
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica 5. La distincion entre entrada bipolar y unipolar, asi S &8 >
como entre tension e intensidad, se realiza mediante los conmutadores DIP de la tarjeta RAIO-01: | & O]
0 =110V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA; por defecto a3 ™
1=0V-10V Uni  entrada unipolarde 0 a 10 V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a 20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalode 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacién o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalode 2 a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacién o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Bipolar y unipolar:
DIP switch setting
Input signal type
Analogue input Al Analogue input Al2
o — +0(4)...20 mA
L]
HLLLLL il £0(2)...10V
123456 123458 10..2V
oN oN 0(4)...20 mA
0(2)...10V
S L [ 0.2V
1234568 1234586 (Default)
Tension e intensidad:
Input signal DIP switch settings
type Analogue input 1 | Analogue input 2
Current signal il i
=0(4)...20 mA nilll ULUH
(Default) 123456 123458
ON ON
Woltage signal i 5
Chegesanat | {ODEITD T
1 2345 ¢ 1234656
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
13.24 | Sin usar
13.25 | Al6HighVal (analog input 6 high value) o ol o S| w
+100% de la sefial de entrada conectada a la entrada analdgica 6 se escala con arreglo a la g8 8 €
tension de Al6HighVal (13.25). = ==
Nota 1:
Para utilizar intensidad, ajuste los conmutadores DIP (en RAIO-01) de la forma correspondiente y
calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N
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— m c ~
Elerp|W

13.26 | Al6LowVal (analog input 6 low value) o ol o S| w
-100% de la sefal de entrada conectada a la entrada analdgica 6 se escala con arreglo a la g8 8 g
tension de AIO6LowVal (13.26). SRS
Nota 1:

Al6LowVal (13.26) solamente es valido si ConvModeAl6 (13.27) = +10 V Bi.
Nota 2:
Para utilizar intensidad, ajuste los conmutadores DIP (en RAIO-01) de la forma correspondiente y
calcule 20 mA para 10 V.
Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: SI Volatil: N

13.27 | ConvModeAl6 (conversion mode analog input 6) A |w
Ajuste de la sefal de la entrada analdgica 6. La distincion entre entrada bipolar y unipolar, asi S g S
como entre tensidn e intensidad, se realiza mediante los conmutadores DIP de la tarjeta RAIO-01: | § O &

0 =+10V Bi entrada bipolar de -10 a 10 V / -20 a 20 mA; por defecto a3 ™
1=0V-10V Uni  entrada unipolarde 0 a10V/0a 20 mA
2=2V-10V Uni entrada unipolarde2a 10V /4 a20 mA
3 =5V Offset ajuste de 5V /10 mA en el intervalo de 0 a 10 V/ 0 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V/ 12 mA en el intervalo de 2a 10 V/ 4 a 20 mA para
comprobacion o indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N
q‘ - L] -
s Salidas digitales
S
(O]

14.01 | DO1Index (digital output 1 index) o o o | O
La salida digital 1 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO1BitNo (14.02) — de la N3
fuente (senal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = Qe
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.

Ejemplos:

— SiDO1Index (14.01) = 801 (codigo de estado principal) y DO1BitNo (14.02) = 1
(RdyRun), la salida digital 1 es alta cuando el convertidor de frecuencia esta en estado
RdyRun.

— Si DO1Index (14.01) = -801 (cddigo de estado principal) y DO1BitNo (14.02) = 3
(Tripped), la salida digital 1 es alta cuando el convertidor de frecuencia no presenta
ningun fallo.

El ajuste por defecto de la salida digital 1 es: comando FansOn CurCtriStat1 (6.03), bit 0.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N

14.02 | DO1BitNo (digital output 1 bit number) o v o |

Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO17Index (14.02). N
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: N

14.03 | DO2Index (digital output 2 index) o o o | o
La salida digital 2 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO2BitNo (14.04) — de la Y3
fuente (senal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = Qe
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.

El ajuste por defecto de la salida digital 2 es: comando FieldOn CurCtriStat1 (6.03), bit 5.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N

14.04 | DO2BitNo (digital output 2 bit number) o v W | o

Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO2Index (14.03). ™
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: N

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



178

indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
= o =m
EIEC P
14.05 | DO3Index (digital output 3 index) o o o | o
La salida digital 3 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO3BitNo (14.06) — de la 3
fuente (sefal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = Q@
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.
El ajuste por defecto de la salida digital 3 es: comando MainContactorOn CurCitriStat1 (6.03), bit
7.
Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: N
14.06 | DO3BitNo (digital output 3 bit number) o v N | O
Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO3Index (14.05). ™
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: | Volatil: N
14.07 | DO4Index (digital output 4 index) o o o |
La salida digital 4 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO4BitNo (14.08) — de la 3B
fuente (sefal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = A
inversién de salida digital, xx = grupo e yy = indice.
Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: N
14.08 | DO4BitNo (digital output 4 bit number) o v o |
Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO4Index (14.07). |
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: N
14.09 | DO5Index (digital output 5 index) o o o |
La salida digital 5 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO5BItNo (14.10) — de la A
fuente (sefal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = Q@
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
14.10 | DO5BIitNo (digital output 5 bit number) o v o |
Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO5Index (14.09). |
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: N
14.11 | DO6Index (digital output 6 index) o o o | o
La salida digital 6 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO6BitNo (14.12) — de la D
fuente (senal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = Q@
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.
Escalado de enteros: 1= Tipo: SI Volatil: N
14.12 | DO6BItNo (digital output 6 bit number) o | o |
Numero de bit de la sefial/parametro seleccionados con DO6Index (14.11). N
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: N
14.13 | DO7Index (digital output 7 index) o o o |
La salida digital 7 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO7BitNo (14.14) — de la 3B
fuente (sefal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - = 9
inversién de salida digital, xx = grupo e yy = indice.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
14.14 | DO7BitNo (digital output 7 bit number) o v o |
Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO7Index (14.13). |
Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: N
14.15 | DO8Index (digital output 8 index) o o o |
La salida digital 8 se controla mediante un bit seleccionable - véase DO8BitNo (14.16) — de la § § 3

fuente (sefal/parametro) seleccionada con este parametro. Su formato es -xxyy, donde: - =
inversion de salida digital, xx = grupo e yy = indice.

El ajuste por defecto de la salida digital 8 es: comando MainContactorOn CurCitriStat1 (6.03), bit

7
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def
Unid
E/C

14.16

DO8BitNo (digital output 8 bit number)
Numero de bit de la sefal/parametro seleccionados con DO8Index (14.15).
Escalado de enteros: 1= Tipo: | Volatil: N

15

Grupo 15

Salidas analdgicas

15.01

IndexAO1 (analog output 1 index)
La salida analdgica 1 se controla con una fuente (sefial/parametro) seleccionada con IndexAO1
(15.01). Su formato es -xxyy, donde: - = cancelacion de salida analdgica, xx = grupo e yy =
indice.

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N

-9999

9999

15.02

CtrlWordAO1 (control word analog output 1)
La salida analégica 1 puede modificarse mediante CtrlWordAO1 (15.02) utilizando el Programa
Adaptable, el programa de aplicacion o el sobrecontrol si IndexAO1 (15.01) se ajusta en cero.
Para mas informacion, véase el grupo 19, Almacenamiento de datos.

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: Si

-32768

32767

15.03

ConvModeAO1 (convert mode analog output 1)
Ajuste de la sefal de la salida analdgica 1.
0 =110V Bi salida bipolar de -10 a 10 V; por defecto
1 =0V-10V Uni salida unipolarde 0 a 10 V
2=2V-10V Uni salida unipolarde 2a 10 V
3 =5V Offset ajuste de 5V en el intervalo de 0 a 10 V para comprobacién o indicacién
de senales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V en el intervalo de 2 a 10 V para comprobacion o indicacién
de senales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N

+10V Bi
6V Offset

+10V Bi

15.04

FilterAO1 (filter analog output 1)
Tiempo de filtrado de la salida analdgica 1.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

15.05

ScaleAO1 (scaling analog output 1)
100% de la sefal/parametro seleccionados con IndexAO1 (15.01) se escala con arreglo a la
tension de ScaleAO1 (16.05).
Ejemplo:
— Silatension min./max. (£10 V) de la salida analdgica 1 debe equivaler a £250% de
TorgRefUsed (2.13), ajuste:
IndexAO1 (15.01) = 213,
ConvModeAO1 (15.03) = £10V Bi y
ScaleAO1 (15.05) = 4000 mV
Escalado de enteros: 1=1mV Tipo: | Volatil: N

10000
10000

15.06

IndexAO2 (analog output 2 index)
La salida analdgica 2 se controla con una fuente (sefal/parametro) seleccionada con IndexAO2
(15.06). Su formato es -xxyy, donde: - = cancelacion de salida analdgica, xx = grupo e yy =
indice.

Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: N

-9999

9999
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Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

15.07

CtriWordAO2 (control word analog output 2)
La salida analégica 2 puede modificarse mediante CtrlWordAOZ2 (15.07) utilizando el Programa
Adaptable, el programa de aplicacion o el sobrecontrol si IndexAOZ2 (15.06) se ajusta en cero.
Para mas informacion, véase el grupo 19, Almacenamiento de datos.

Escalado de enteros: 1==1 Tipo: Sl Volatil: Si

-32768

32767

15.08

ConvModeAO2 (convert mode analog output 2)
Ajuste de la sefal de la salida analdgica 2.
0 =110V Bi salida bipolar de -10 a 10 V; por defecto
1=0V-10V Uni salida unipolarde 0 a 10 V
2=2V-10V Uni salida unipolarde2a 10 V
3 =5V Offset ajuste de 5V en el intervalo de 0 a 10 V para comprobacion o indicacion
de senales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
4 = 6V Offset ajuste de 6 V en el intervalo de 2 a 10 V para comprobacion o indicacion
de senales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N

+10V Bi
6V Offset

+10V Bi

15.09

FilterAO2 (filter analog output 2)
Tiempo de filtrado de la salida analdgica 2.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

15.10

ScaleAO2 (scaling analog output 2)
100% de la sefal/pardmetro seleccionados con IndexAO2 (15.06) se escala con arreglo a la
tension de ScaleAO2 (16.10).

Escalado de enteros: 1==1mV Tipo: | Volatil: N

10000
10000

mV

15.11

IndexAO3 (analog output 3 index)
La salida analdgica 3 se controla con una fuente (sefal/parametro) seleccionada con IndexAO3
(15.11). Su formato es -xxyy, donde: - = cancelacion de salida analdgica, xx = grupo e yy =
indice.

Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: N

-9999

9999

15.12

CtrlWordAO3 (control word analog output 3)
La salida analégica 3 puede modificarse mediante CtrlWordAO3(15.12) utilizando el Programa
Adaptable, el programa de aplicacién o el sobrecontrol si IndexAO3 (15.11) se ajusta en cero.
Para mas informacion, véase el grupo 19, Almacenamiento de datos.

Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: Si

-32768

32767

15.13

ConvModeAO3 (convert mode analog output 3)
Ajuste de la sefal de la salida analdgica 3.
0 =0mA-20mA Uni salida unipolar de 0 a 20 mA
1 =4mA-20mA Uni salida unipolar de 4 a 20 mA; por defecto
2 = 10mA Offset ajuste de 10 mA en el intervalo de 0 a 20 mA para comprobacion o
indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
3 = 12mA Offset ajuste de 12 mA en el intervalo de 4 a 20 mA para comprobacion o
indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N

4mA-20mA Uni

12mA Offset
4mA-20mA Uni

15.14

FilterAO3 (filter analog output 3)
Tiempo de filtrado de la salida analdgica 3.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

15.15

ScaleAO3 (scaling analog output 3)
100% de la sefal/pardmetro seleccionados con IndexAO3 (15.11) se escala con arreglo a la
intensidad de ScaleAO3 (16.15).

Escalado de enteros: 1000 == 1 mA Tipo: | Volatil: N

20
20
mA
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

15.16

IndexAO4 (analog output 4 index)
La salida analdgica 4 se controla con una fuente (sefial/parametro) seleccionada con IndexAO4
(15.16). Su formato es -xxyy, donde: - = cancelacion de salida analdgica, xx = grupo e yy =
indice.

Escalado de enteros: 1= Tipo: SI Volatil: N

-9999

9999

15.17

CtrlWordAO4 (control word analog output 4)
La salida analdgica 4 puede modificarse mediante CtriWordAO4 (15.17) utilizando el Programa
Adaptable, el programa de aplicacion o el sobrecontrol si IndexAO4 (15.17) se ajusta en cero.
Para mas informacion, véase el grupo 19, Almacenamiento de datos.

Escalado de enteros: 1== Tipo: Sl Volatil: Si

-32768
32767

15.18

ConvModeAO4 (convert mode analog output 4)
Ajuste de la sefal de la salida analdgica 4.
0 = OmA-20mA Uni salida unipolar de 0 a 20 mA
1 =4mA-20mA Uni salida unipolar de 4 a 20 mA; por defecto
2 = 10mA Offset ajuste de 10 mA en el intervalo de 0 a 20 mA para comprobacion o
indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
3 = 12mA Offset ajuste de 12 mA en el intervalo de 4 a 20 mA para comprobacion o
indicacion de sefales bipolares (p. €j. par, velocidad, etc.)
Escalado de enteros: 1= Tipo: C Volatil: N

4mA-20mA Uni

12mA Offset
4mA-20mA Uni

15.19

FilterAO4 (filter analog output 4)
Tiempo de filtrado de la salida analdgica 4.

Escalado de enteros: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

15.20

ScaleAO4 (scaling analog output 4)
100% de la senal/parametro seleccionados con IndexAO4 (15.16) se escala con arreglo a la
intensidad de ScaleAO4 (16.20).

Escalado de enteros: 1000 == 1 mA Tipo: | Volatil: N

20
20
mA

Grupo 16

Entradas de control del sistema

16.01

Sin usar

16.02

ParLock (parameter lock)
El usuario puede bloquear todos los parametros mediante ParLock (16.02) y SysPassCode
(16.03):

— Para bloquear los parametros, ajuste el valor deseado en SysPassCode (16.03) y cambie

ParlLock (16.02) de Open a Locked.
— Solamente es posible desbloquear los parametros utilizando el cédigo de acceso
correcto (el mismo que se utilizé para bloquearlos). Para desbloquear los parametros,

ajuste el valor deseado en SysPassCode (16.03) y cambie ParlLock (16.02) de Locked a

Open.
Después de bloquear o desbloquear los parametros, el valor de SysPassCode (16.03) cambia
automaticamente a 0:

0 =Open es posible cambiar los parametros; por defecto
1 = Locked no es posible cambiar los parametros
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Open
Locked

Open

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e




182

indice

Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

16.03

SysPassCode (system pass code)
SysPassCode (16.03) es un numero entre 1 y 30000 que permite bloquear todos los parametros
mediante ParlLock (16.02). Después de ajustar Open o Locked, el valor de SysPassCode (16.03)
cambia automaticamente a cero.
Atencion:
No olvide el cddigo de acceso

Escalado de enteros: 1== Tipo: | Volatil: Si

30000

16.04

LocLock (local lock)
Puede desactivarse el control local ajustando LocLock (16.04) en True. Si se activa LocLock
(16.04) en control local, éste pasa a ser efectivo después del siguiente cambio a control remoto.
No es necesario ningun cddigo de acceso para cambiar LocLock (16.04):
0 = False control local liberado; por defecto
1 =True control local bloqueado
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N

False

True
False

16.05

MacroChangeMode (macro change mode)
La activacién de Motor1/2 (movimiento compartido) o las macros User1/2 se define mediante
MacroChangeMode (16.05):
0 = Useri/2 cambio entre las series de parametros User1 y User2; por defecto
1 =Motor1/2  cambio entre Motor1 y Motor2, movimiento compartido (véase el grupo 49
en cuanto a los parametros del motor 2)
ParChange (10.10) selecciona la sefal binaria destinada a activar Motor1/User1 o bien
Motor2/User2.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Useri/2
Motor1/2

Useri/2

16.06

ParApplSave(save/load parameters and enable/disable application programs)
Si los parametros se escriben de forma ciclica, p. ej. desde el sobrecontrol, solamente se guardan
en la memoria RAM pero no en la memoria FLASH. Con ParSave (16.06), los valores de todos los
parametros se guardan en la memoria FLASH desde la memoria RAM.
ParSave (16.06) también se utiliza para guardar o cargar una serie de parametros en la tarjeta de
memoria y para activar o desactivar programas de aplicacion:
0 =Done se guardan los parametros o se finalizan todas las demas acciones;
por defecto
1 = Save se guardan los parametros en la memoria FLASH
3 = SaveToMemC se guarda la serie de parametros de la tarjeta de control en la tarjeta
de memoria
4 = LoadFromMemC se carga la serie de parametros de la tarjeta de memoria en la tarjeta
de control
4 = EableAppl se activa el programa de aplicacion
5 = DisableAppl se desactiva el programa de aplicacion
Al terminar una accion (p. ej. guardar o cargar), ParSave (16.06) cambia a Done. Se tarda un
segundo, como maximo.
Nota 1:
No utilice la funcién de guardado de parametros innecesariamente
Nota 2:
Los parametros modificados mediante el panel de control del DCS800 o las herramientas de
puesta a punto se guardan inmediatamente en la memoria FLASH.
Escalado de enteros: 1==1 Tipo: C Volatil: Si

Done
DisableAppl

Done

16.07

Sin usar

16.08

Sin usar
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indice

Nombre de senal/parametro

clklsfRle
ElePpH
16.09 | USI Sel (selector for user interface) = o 5 I
La interfaz de usuario del panel de control del DCS800 (lista de parametros Compact/Extended) | I 3 8
puede seleccionarse con US/ Sel (16.09): g gf; g
0=Compact lista de pardametros abreviada (C); por defecto g 5 O
1 = Extended lista de parametros ampliada (E)
Nota 1:
USI Sel (16.09) solamente funciona con el panel de control del DCS800. DriveWindow y
DriveWindow Light siempre muestran la lista de parametros ampliada.
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
16.10 | Sin usar
16.11 | SetSystemTime (set the drive’s system time) o o o o w
Ajusta la hora del convertidor en minutos. La hora del sistema puede ajustarse bien mediante 3 g
SetSystemTime (16.11) o con el panel de control del DCS800. 3
Escalado de enteros: 1==1min Tipo: | Volatil: Si
16.12 | Sin usar
16.13 | Sin usar
16.14 | ToolLinkConfig (tool link configuration) o o o wi
La velocidad de la comunicacidn en serie con la herramienta de puesta a punto y la herramienta I
del programa de aplicacion puede seleccionarse con ToolLinkConfig (16.14): ) % &S
0 =9600 9600 baudios a3
1=19200 19200 baudios N
2 = 38400 38400 baudios; por defecto
3 = reservado
Si se cambia ToolLinkConfig (16.14), el nuevo valor sera efectivo la siguiente vez que se conecte
la alimentacion.
Escalado de enteros: 1== Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de senal/parametro clxtg e o
ElePpH
m L]
-
o Almacenamiento de datos
S
S
(&)
Este grupo de parametros esta formado por parametros no relacionados para tareas de enlace,
prueba y puesta en funcionamiento.
Ejemplo 1:
Se puede enviar un valor desde el control superior al convertidor a través de los grupos 90 0 91 a
parametros individuales del grupo 19. Los parametros del grupo 19 se pueden leer con el panel
de control DCS800, las herramientas de puesta en funcionamiento, el programa adaptable y el
programa de aplicacion.
Control superior SDCS-CON-4
Tabla de serie de datos
Enlace DDCS via ChQ S. datos| Valor p. ej. DriveWindow
del SDCS-COM-8
/Asign. direcc. de serie de datos | 19.01
Comunicacion serie via X42 ; - Grupo | Indice | 19.02
ranura 1 del SDCS-CON-4 3 v 90 02 g 19.03
1 19.04
X+4 2
3
19.12
X véase ChO
DsetBaseAddr (70.24)
datset
Ejemplo 2:

Se puede enviar un valor desde el convertidor al control superior desde los parametros
individuales del grupo 19 a través de los grupos 92 o0 93. Los parametros del grupo 19 se pueden
leer con el panel de control DCS800, las herramientas de puesta en funcionamiento, el programa
adaptable y el programa de aplicacién.

Control superior SDCS-CON-4
Tabla de serie de datos

Enlace DDCS via ChQ S. datos| Valor p. €. panel de control
del SDCS-COM-8
Asign. direcc. de serie de datos | 19.01
Comunicacion serie via X+3 ; Grupo | indice 19.02
ranura 1 del SDCS-CON-4 3 92 05 - 19.03
1 19.04
X+5 2
3
19.12
X véase ChO

DsetBaseAddr (70.24)

datset

Nota 1:
Este grupo de parametros también se puede usar para leer y escribir entradas y salidas

analdgicas.
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
é © |5 IS m
E°P
19.01 |Data1 (data container 1) o N o 1w
Contenedor de datos 1 (véase descripcion del grupo més arriba). Este contenedor de datos es del | 2| £
tipo retencién. Su valor sélo se guarda cuando se desexcita el convertidor. Por tanto, no perdera 9‘3 S
su valor.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
19.02 | Data2 (data container 2) oo N o 1wl
Contenedor de datos 2 (véase descripcidn del grupo mas arriba). Este contenedor de datos es del | 2| 2
tipo retencién. Su valor sélo se guarda cuando se desexcita el convertidor. Por tanto, no perdera % S
su valor.
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
19.03 | Data3 (data container 3) oo N o 1w
Contenedor de datos 3 (véase descripcion del grupo més arriba). Este contenedor de datos es del | | 2
tipo retencién. Su valor sélo se guarda cuando se desexcita el convertidor. Por tanto, no perdera c(f\l) %
su valor.
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
19.04 | Data4 (data container 4) o N o 1wl
Contenedor de datos 4 (véase descripcion del grupo més arriba). Este contenedor de datos es del | & £
tipo retencién. Su valor sélo se guarda cuando se desexcita el convertidor. Por tanto, no perdera % &
su valor.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
19.05 | Data5 (data container 5) o N o 1wl
Contenedor de datos 5 (véase descripcion del grupo mas arriba). E §
™ ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: SI Volatil: N '
19.06 | Data6 (data container 6) oo N o 1wl
Contenedor de datos 6 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™M ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N '
19.07 | Data7 (data container 7) o N o 1wl
Contenedor de datos 7 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™M ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N '
19.08 | Data8 (data container 8) oo N o | w
Contenedor de datos 8 (véase descripcion del grupo mas arriba). E E
™M ™M
Escalado ent.: 1==1 Tipo: SI Volatil: N '
19.09 |Data9 (data container 9) o N o 1w
Contenedor de datos 9 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™ M
Escalado ent.: 1==1 Tipo: SI Volatil: N '
19.10 | Data10 (data container 10) o N o 1w
Contenedor de datos 10 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™ M
Escalado ent.: 1== Tipo: SI Volatil: N '
19.11 |Data11 (data container 11) o N o | wl
Contenedor de datos 11 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™ ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: SI Volatil: N '
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indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
EECH|D
19.12 | Data12 (data container 12) o N o 1wl
Contenedor de datos 12 (véase descripcion del grupo mas arriba). § §
™) M
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N '
8 y L)
N Limites
o
2
o

Este grupo de parametros esté formado por todos los limites ajustables por el usuario.

Limitador de par

—

TorgRefUsed

20.22 TorgGenMax

TorgMaxAll
TorgMinAll

TorgLimAct

2.26

TypeCode=2-Q

Negate 223 =
-1 222 (1)

TorqUsedMax
20.18 HTorqUsedMaxSel
20.05 H TorqMax20.05 ;
AlL, ..., Al6 Min
M1CurLimBrdgl1| 20.12
FluxRefFldWeak
M1CurLimBrdg2 [20.13 Max
TorqUsedMin|
20.19 HTorqUsedMinSel —2.23>
20.06 HTorgMin20.06
All, ..., Al6

Draw par list a
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

20.01

M1SpeedMin (motor 1 minimum speed)
Limite de referencia de velocidad negativa del motor 1 para:
- SpeedRef2 (2.01)
—  SpeedRefUsed (2.17)
32767 rpm a (2.29)* 32767
20000 20000

Limitado internamente de — (2.29) * rpm
Nota 1:
M1SpeedMin (20.01) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M1BaseSpeed (99.04).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07)].
Nota 2:
M1SpeedMin (20.01) también se aplica a SpeedRef4 (2.18) para evitar que se superen los limites
de velocidad mediante SpeedCorr (23.04). Para poder hacer funcionar el convertidor a una
velocidad superior (p. €j. para bobinadoras) se puede desactivar el limite de velocidad de
SpeedRef4 (2.18) mediante el bit 4 de AuxCtriWord (7.02).
Escalado ent.: (2.29) Tipo: SI Volatil: N

-10000
10000

-1500

rom
Cc

20.02

M1SpeedMax (motor 1 maximum speed)
Limite de referencia de velocidad positiva del motor 1 para:
—  SpeedRef2 (2.01)
— SpeedRefUsed (2.17)
32767 1 4 (2.20)+ 32767
20000 20000

Limitado internamente de — (2.29)* rpm
Nota 1:
M1SpeedMax (20.02) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M1BaseSpeed (99.04).

Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07).
Nota 2:
M1SpeedMax (20.02) también se aplica a SpeedRef4 (2.18) para evitar que se superen los limites
de velocidad mediante SpeedCorr (23.04). Para poder hacer funcionar el convertidor a una
velocidad superior (p. ej. para bobinadoras) se puede desactivar el limite de velocidad de
SpeedRef4 (2.18) mediante el bit 4 de AuxCtriWord (7.02).

Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N

-10000

10000

1500

rom

20.03

ZeroSpeedLim (zero speed limit)

Cuando se elimina el comando Run [ajuste a cero el bit 3 de UsedMCW (7.04)], el convertidor se
parara segun lo seleccionado en StopMode (21.03). En cuanto la velocidad actual alcance el
limite ajustado por ZeroSpeedLim (20.03) el motor se detendra en paro libre, independientemente
del ajuste de StopMode (21.03). Se cierran (aplican) los frenos existentes. Mientras la velocidad
actual esté en el limite ZeroSpeed, [bit 11 de AuxStatWord (8.02)] es alta.

Nota 1:

Si FlyStart (21.10) = StartFromO y si se genera el comando de rearranque antes de que se
alcance la velocidad cero, se genera A137 SpeedNotZero [bit 4 de AlarmWord3 (9.08)].

Limitado internamente de Orpm a (2.29) rpm

Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N

1000

75
rom

20.04

Sin usar
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
IS g o5 w
20.05 | TorqgMax (maximum torque) o 1| o o O
Limite maximo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), para el selector TorqUsedMaxSel S °
(20.18).
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacidn de limitacidn actual del convertidor (p. €j.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.06 | TorqgMin (minimum torque) | of ol +o O
Limite minimo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), para el selector TorqUsedMinSel | & =
(20.19). ' '
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacion de limitacién actual del convertidor (p. ;.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: Sl Volatil: N
20.07 | TorgqMaxSPC (maximum torque speed controller) o 1| 19| «o w
Limite méximo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), en la salida del regulador de N
velocidad:
— TorgRef2 (2.09)
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacion de limitacidon actual del convertidor (p. ;.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: Sl Volatil: N
20.08 | TorqMinSPC (minimum torque speed controller) | o s ~o w
Limite minimo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), en la salida del regulador de 3 f&) °
velocidad: 1] e
— TorgRef2 (2.09)
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacién de limitacidn actual del convertidor (p. €j.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.09 | TorgMaxTref (maximum torque of torque reference A/B) o 0l Wl 5o w
Limite maximo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), para referencias externas: SSe
— TorgRefA (25.01)
— TorgRefB (25.04)
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacidn de limitacidn actual del convertidor (p. €j.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.10 | TorgMinTref (minimum torque of torque reference A/B) | o 1| <o wi
Limite minimo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), para referencias externas: E}‘; E}‘; °
— TorgRefA (25.01)
— TorgRefB (25.04)
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacion de limitaciéon actual del convertidor (p. ;.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.11 [Sin usar
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
= |© =l
EIEC P
20.12 |M1CurLimBrdg1 (motor 1 current limit of bridge 1) o | ol ;o O
Puente 1 de limite de intensidad, en porcentaje de M1NomCur (99.03). 82
El ajuste de M1CurLimBrdg1 (20.12) a 0% desactiva el puente 1.
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.13 [ M1CurLimBrdg2 (motor 1 current limit of bridge 2) 0 o o o O
Puente 2 de limite de intensidad, en porcentaje de M1NomCur (99.03). E}'; .C_’I
El ajuste de M1CurLimBrdg2 (20.13) a 0% desactiva el puente 2.
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es vélido el limite con
el valor minimo.
Nota 2:
M1CurLimBrdg2 (20.13) se ajusta internamente a 0% si QuadrantType (4.15) = 2-Q (convertidor
2-Q).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
20.14 | ArmAlphaMax (maximum firing angle) ol 10| o o w
Angulo maximo de disparo (o) en grados. 228
Escalado ent.: 1==1 grado Tipo: SI Volatil: N
20.15 | ArmAlphaMin (minimum firing angle) ol 10| 0] ol W
Angulo minimo de disparo (o) en grados. = g
Escalado ent.: 1==1 grado Tipo: SI Volatil: N
20.16 |Sin usar
20.17 | Sin usar
20.18 | TorqUsedMaxSel (maximum used torque selector) ] o x| | O
Selector de TorqUsedMax (2.22): 3353
0 = TorqMax2005 TorgMax (20.05), de fabrica g 9
. O (@)
1 =EA1 entrada analdgica 1 = =
2 =EA2 entrada analdgica 2
3=EA3 entrada analdgica 3
4 =EA4 entrada analdgica 4
5=EA5 entrada analdgica 5
6 = EA6 entrada analdgica 6
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
20.19 [TorqUsedMinSel (minimum used torque selector) g9 g |
Selector de TorqUsedMin (2.23): 2 g=
0 = TorqMin2006  TorgMin (20.06), de fabrica K
1 = EA1 entrada analdgica 1 H 1 H
2 =EA2 entrada analdgica 2
3 =EA3 entrada analdgica 3
4 =EA4 entrada analdgica 4
5=EA5 entrada analdgica 5
6 = EA6 entrada analdgica 6
7 = Negate se usa la salida negada de TorqUsedMaxSel (20.18)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
20.20 | Sin usar
20.21 [Sin usar
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
E E O - L
20.22 | TorgGenMax (maximum and minimum torque limit during regenerating) o | | 5o ul
Limite maximo y minimo de par, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), sélo durante la S
regeneracion.
Nota 1:
El limite de par usado también depende de la situacién de limitacidn actual del convertidor (p. €j.
otros limites de par, limites de intensidad, debilitamiento de campo). Es valido el limite con el
valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
N
N Marcha/paro
o
S
S
O
21.01 | Sin usar
21.02 | OffiMode (off 1 mode) d o d o
Condiciones para deceleraciéon de motor cuando el bit 0 de UsedMCW (7.04) On % £ %
(respectivamente Off1N) esta ajustado a bajo: g g g
0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se 9 g @
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar O A T

ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.

1 =TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.

2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.

3 = DynBraking frenado dindmico

Nota 1:
Si el bit 0 de UsedMCW (7.04) On y el bit 3 de UsedMCW (7.04) Run estan ajustados en bajo (se
restan los comandos de marcha y encendido) al mismo tiempo o casi simultdneamente Off1Mode
(21.02) y StopMode (21.03) deben tener el mismo ajuste.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
E E O - L
21.03 | StopMode (stop mode) a d o '
Condiciones para deceleracidon de motor cuando el bit 3 de UsedMCW (7.04) Run esta ajustado a % % %
bajo: g 8 g
0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se g 2 g
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar OFc
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.
1 = TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.
2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.
3 = DynBraking frenado dinamico
Nota 1:
Si el bit 0 de UsedMCW (7.04) On y el bit 3 de UsedMCW (7.04) Run estan ajustados en bajo (se
restan los comandos de marcha y encendido) al mismo tiempo o casi simultaneamente OfffMode
(21.02) y StopMode (21.03) deben tener el mismo ajuste.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
21.04 | E StopMode (emergency stop mode) o g a ‘|
Condiciones para deceleracion de motor cuando el bit 2 de UsedMCW (7.04) Off3N % £ %
(respectivamente E-stop) esta ajustado a bajo: g g g
0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se g g @
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar T A
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.
1 = TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.
2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.
3 = DynBraking frenado dinamico
Nota 1:
E StopMode (21.04) tiene preferencia sobre OffiMode (21.02) y StopMode (21.03).
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.

max.
def

Unid

E/C

21.05

E StopDecMin (emergency stop minimum deceleration rate)
Durante un paro de emergencia se supervisa la deceleracion del convertidor. Esta supervision
empieza una vez que el convertidor ha recibido un paro de emergencia y ha transcurrido la
demora definida en DecMonDly (21.07). Si el convertidor no puede decelerar dentro del intervalo
definido por E StopDecMin (21.05) y E StopDecMax (21.06) se detiene por paro libre y el bit 2 de
AuxStatWord (8.02) E-StopCoast se ajusta en alto.
Nota 1:
La supervision se desactiva si E StopDecMax (21.06) o E StopDecMin (21.05) estan ajustados a
sus valores de fabrica.

Escalado ent.: 1==1rpm/s Tipo: | Volatil: N

18000
18000

rom/s

21.06

E StopDecMax (emergency stop maximum deceleration rate)
Durante un paro de emergencia se supervisa la deceleracion del convertidor. Esta supervision
empieza una vez que el convertidor ha recibido un paro de emergencia y ha transcurrido la
demora definida en DecMonDly (21.07). Si el convertidor no puede decelerar dentro del intervalo
definido por E StopDecMin (21.05) y E StopDecMax (21.06) se detiene por paro libre y el bit 2 de
AuxStatWord (8.02) E-StopCoast se ajusta en alto.
Nota 1:
La supervision se desactiva si E StopDecMax (21.06) o E StopDecMin (21.05) estan ajustados a
sus valores de fabrica.

Escalado ent.: 1==1rpm/s Tipo: | Volatil: N

18000
18000

rom/s

21.07

DecMonDly (delay deceleration monitoring)
Demora temporal antes de iniciar la supervision de la deceleracidon en un paro de emergencia.
Véase también E StopDecMin (21.05) y E StopDecMax (21.06).

Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N

100
20

21.08

Sin usar

21.09

Sin usar

21.10

FlyStart (flying start)
Seleccion de la respuesta de funcionamiento deseada a un comando Run [bit 3 de UsedMCW
(7.04)] durante el frenado o el paro libre:

0 = StartFrom0 Espera hasta que el motor ha llegado a velocidad cero [véase
ZeroSpeedLim (20.03)] y, a continuacion, rearranca. Si se genera el
comando de rearranque antes de que se alcance la velocidad cero, se
genera A137 SpeedNotZero [bit 4 de AlarmWord3 (9.08)].

1 = FlyingStart Arranca el motor con su velocidad actual, si el convertidor se detuvo
mediante RampStop, TorqueLimit o CoastStop. El paro mediante
DynBraking no se interrumpe y espera hasta llegar a velocidad cero; es el
ajuste de fabrica.

2 = FlyStartDyn reservado

Atencion:
Al usar FlyStartDyn asegurese que el hardware (p. €j. el interruptor que desconecta la resistencia
de frenado) pueda desconectar la intensidad.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

StartFromQ

FlvinaStart
FlvinaStart

21.11

Sin usar

21.12

Sin usar

21.13

Sin usar

21.14

FanDly (fan delay)
Una vez desconectado el convertidor [bit 0 de UsedMCW (7.04) On = 0] los dos ventiladores (del
motor y del convertidor) no deben desconectarse antes de que haya transcurrido FanDly (21.14).
Si al desconectar el convertidor sigue habiendo una situacion de sobrecalentamiento del motor o
el convertidor, el tiempo de demora se inicia después de que la temperatura haya descendido por
debajo del limite de sobrecalentamiento.

Escalado ent.: 1==1s Tipo: | Volatil: N

300
30
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
21.15 | Sin usar
21.16 | MainContCtrIMode (main contactor control mode) dml o | w
MainContCtrIMode (21.16) determina la reaccion a los comandos On y Run [bits 0y 3 de 9 C>> 9
UsedMCW (7.04)): T
0=0n el contactor principal se cierra con On = 1, ajuste de fabrica 5
1 = On&Run el contactor principal se cierra con On = Run = 1
2=0nHVCB para una configuracion con interruptores de CA de alta tensién (para mas
informacion véase el capitulo XXXX); aun no implementado
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
21.17 | Sin usar
21.18 | FIdHeatSel (field heat selector) o g '|o
FldHeatSel (21.18) libera el calentamiento de campo para el motor 1 y el motor 2: q= 3
0 = NotUsed el calentamiento de campo esta desactivado, ajuste de fabrica % @ %
1=0n el calentamiento de campo esta activado, siempre que: On =0 [bit 0 de P % z
UsedMCW (7.04)] y Off2N = 1 [bit 1 de UsedMCW (7.04), Emergency Off / <
Coast Stop]
2 = 0OnRun el calentamiento de campo esta activado, siempre que: On =1, Run=0
[bit 3 de UsedMCW (7.04)] y Off2N = 1
3 =ACW Bit12 el calentamiento de campo esta activado, siempre que: ACW Bit12 =1
[bit 12 de AuxCtriWord (7.02)]y Run =0
4 = ACW Bit13 el calentamiento de campo estd activado, siempre que: ACW Bit13 =1
[bit 13 de AuxCtriWord (7.02)]y Run =0
5= ACW Bit14 el calentamiento de campo esta activado, siempre que: ACW Bit14 =1
[bit 14 de AuxCtriWord (7.02)]y Run =0
6 = ACW Bit15 el calentamiento de campo esta activado, siempre que: ACW Bit15 = 1
[bit 15 de AuxCtriWord (7.02)]y Run =0
Nota 1:
Las referencias del calentamiento de campo se ajustan con M1FidHeatRef (44.04) y
MZ2FIdHeatRef (49.06). El calentamiento de campo para un motor individual puede desactivarse
cuando la referencia correspondiente esta ajustada a cero.
Las intensidades nominales de campo se ajustan con M1NomFIdCur (99.11) y M2NomFIdCur
(49.05).
Nota 2:
Si el excitador de campo no esta conectado mediante un contactor de campo independiente, se
aplican los siguientes ajustes para el calentamiento de campo:
—  MainContCtriMode (21.16) = On
—  FldHeatSel (21.18) = OnRun
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
P\ .
N Rampa de velocidad
s
(&)
22.01 | AccTime1 (acceleration time 1) o ol o o o
Tiempo en el cual el convertidor acelerara de velocidad cero hasta SpeedScaleAct (2.29): 1=
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
— AccTime1 (22.01) puede liberarse con Ramp2Sel (22.11)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
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Nombre de senal/parametro c xRl
= |© =l
EIEC P
22.02 | DecTime1 (deceleration time 1) o ol o o o
Tiempo en el cual el convertidor decelerara de SpeedScaleAct (2.29) hasta velocidad cero: g«
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
— DecTime1 (22.02) puede liberarse con Ramp2Sel (22.11)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
22.03 |RampTimeScale (ramp time scaling) - o ~ wi
Factor multiplicador para AccTime1 (22.01) / AccTime2 (22.09) y DecTime1 (22.02) / DecTime2 S =
(22.10) para ampliar el tiempo de rampa.
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N
22.04 | E StopRamp (emergency stop ramp) o ol o o o
Tiempo en el cual el convertidor decelerara de SpeedScaleAct (2.29) hasta velocidad cero. g«
Siempre que se libere un paro de emergencia y E StopMode (21.04) = RampStop. N
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
22.05 | ShapeTime (shape time) o o o vl w
™

Tiempo de suavizacién de la referencia de velocidad. Esta funcién queda cancelada durante un
paro de emergencia.

Referencia de veloc.
antes de la rampa

Max.

Referencia de veloc.

tras rampa, sin
tiempo de forma

Referencia de veloc.
tras rampa, con
tiempo de forma

T T
1 ]
1 ]
1 ]
1 ]
1 1
1 1
L} '
L} '
1 1
] ]
[} ]
[}
[} ]
1
[} ]
[} ]
} ]
1 1
[} ]
1 ]

— >
Tiempo de Tiempo
aceleracion de forma

Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N

22.06

Sin usar
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Nombre de senal/parametro ¢ %l 2 lo
= |© =l
EIEC P
22.07 | VarSlopeRate (variable slope rate) o o o « w
La pendiente variable se usa para controlar la pendiente de la rampa de velocidad durante un 8 =
cambio de referencia de velocidad. Sélo esta activa con VarSlopeRate (22.07) # 0. VarSlopeRate &
(22.07) define el tiempo de la rampa de velocidad t para el cambio de referencia de velocidad A:
 Referencia de velocidad t = tiempo de ciclo del control superior (p. €j. generacion
SpeedRefUsed (2.17) de la referencia de velocidad)
P \ A = cambio de referencia de velocidad durante el tiempo
de ciclo t
t
A
A
v SpeedRef3 (2.02)
P Tiempo
Nota 1:
Si el tiempo de ciclo de los sistemas de control superior de la referencia de velocidad y
VarSlopeRate (22.07) son iguales, la forma de SpeedRef3 (2.02) es una linea recta.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
22.08 | BalRampRef (balance ramp reference) o ol o ¢ ul
Se puede forzar la salida de la rampa de velocidad al valor definido por BalRampRef (22.08). La 88 a
funcion se libera ajustando el bit 3 de AuxCtrlWord (7.02) = 1. 23
32767 32767
Limitado internamente de — (2.29)* rom a (2.29)* rpm
000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N
22.09 | AccTime2 (acceleration time 2) o o o »l w
Tiempo en el cual el convertidor acelerara de velocidad cero hasta SpeedScaleAct (2.29): g«
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
— AccTime2 (22.09) puede liberarse con Ramp2Sel (22.11)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
22.10 | DecTime2 (deceleration time 2) o o o »l w
Tiempo en el cual el convertidor decelerara de SpeedScaleAct (2.29) hasta velocidad cero: g«
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
— DecTime2 (22.10) puede liberarse con Ramp2Sel (22.11)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
= |© =l
EIEC P
22.11 | Ramp2Select (ramp 2 selector) — o — | wl
Selecciona los parametros de la rampa activa: =
0 = Acc/Deci Se halla activa la serie de parametros 1 [AccTime1 (22.01)y DecTime1 % g %
(22.02)], configuracion de fabrica 43 I
1 = Acc/Dec2 Se halla activa la serie de parametros 2 [AccTime2 (22.09) y DecTime2 <

2 = SpeedLevel

3=ED1
4 =ED2
5=ED3
6 = ED4
7 =ED5
8 = ED6
9=ED7
10 = ED8
11 = ED9
12 =ED10
13 = ED11
14 = MCW Bit11

15 = MCW Bit12
16 = MCW Bit13
17 = MCW Bit14
18 = MCW Bit15
19 = ACW Bit12
20 = ACW Bit13
21 = ACW Bit14
22 = ACW Bit15

Escalado ent.:

(22.10)]
Si |ISpeedRef3 (2.02)| < |SpeedLev (50.10)I entonces se halla activa la
serie de parametros 1
Si |ISpeedRef3 (2.02)| > |SpeedLev (50.10)l entonces se halla activa la
serie de parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 11 de MainCtriWord (7.01)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 12 de MainCtriWord (7.01)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 13 de MainCtriWord (7.01)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 14 de MainCtriWord (7.01)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
pardmetros 2, bit 15 de MainCtriWord (7.01)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
pardmetros 2, bit 12 de AuxCtriWord (7.02)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
pardmetros 2, bit 13 de AuxCtriWord (7.02)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
pardmetros 2, bit 14 de AuxCtriWord (7.02)
0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 15 de AuxCtrlWord (7.02)

1== Tipo: C Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

clklsfRle
Elerp|W
22.12 | JogAccTime (acceleration time jogging) o o o »l w
Tiempo en el cual el convertidor acelerara de velocidad cero hasta SpeedScaleAct (2.29) en caso g«
de avance lento:
— Al usar el comando de avance lento Jog1 (10.17) o bit 8 de MainCtrIWord (7.01), la
velocidad se ajusta mediante FixedSpeed1 (23.02)
— Al usar el comando de avance lento Jog2 (10,18) o bit 9 de MainCtrlWord (7.01), la
velocidad se ajusta mediante FixedSpeed?2 (23.03)
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
22.13 [JogDecTime (deceleration time jogging) o o o v w
Tiempo en el cual el convertidor decelerara SpeedScaleAct (2.29) hasta velocidad cero en caso IS
de avance lento:
— Al usar el comando de avance lento Jog1 (10.17) o bit 8 de MainCtriWord (7.01), la
velocidad se ajusta mediante FixedSpeed1 (23.02)
— Al usar el comando de avance lento Jog2 (10,18) o bit 9 de MainCtriWord (7.01), la
velocidad se ajusta mediante FixedSpeed?2 (23.03)
— Para ampliar el tiempo de rampa use RampTimeScale (22.03)
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
P . .
0 Referencia de velocidad
5
O
23.01 | SpeedRef (speed reference) o ol o ¢ ul
Entrada de la referencia de velocidad principal para el control de velocidad del convertidor. Se 88 a
puede conectar a SpeedRefUsed (2.17) a través de: 23
— ReflMux (11.02) y Ref1Sel (11.03) o
—  Ref2Mux (11.12) y Ref2Sel (11.06)
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rpm a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Y
23.02 | FixedSpeed1 (fixed speed 1) ol ol o g w
FixedSpeed1 (23.02) especifica una referencia de velocidad constante y tiene preferencia sobre 88 e
SpeedRef2 (2.01) en la entrada de la rampa de velocidad. Puede liberarse mediante Jog1 (10.17) .C-’I =
o el bit 8 de MainCtrIWord (7.01). Los tiempos de rampa se ajustan con JogAccTime (22.12) y
JogDecTime (22.13).
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rom a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N
23.03 | FixedSpeed2 (fixed speed 2) ol ol o g w
FixedSpeed?2 (23.03) especifica una referencia de velocidad constante y tiene preferencia sobre 88 e
SpeedRef2 (2.01) en la entrada de la rampa de velocidad. Puede liberarse mediante Jog2 (10.18) .C-’I =
o el bit 9 de MainCtrIWord (7.01). Los tiempos de rampa se ajustan con JogAccTime (22.12) y
JogDecTime (22.13).
Limitado internamente de — (2.29) * 32767 rpm to (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: SI Volatil: N
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é © |5 IS m
E°P
23.04 | SpeedCorr (speed correction) o ol o € ul
SpeedCorr (23.04) se ahade a la referencia de rampa SpeedRef3 (2.02). 38 g
32767 32767 22
Limitado internamente de — (2.29)* rpm a (2.29)* rpm '
20000 20000
Nota 1:
Como esta compensacion de velocidad se afiade tras la velocidad de rampa, debe ajustarse a
cero antes de detener el convertidor.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Y
23.05 | SpeedShare (speed sharing) o o of 9 w
Factor de escala SpeedRefUsed (2.17). Antes de la rampa de velocidad. ?.f ==
Escalado ent.: 10==1% Tipo: SI Volatil: N
23.06 | SpeedErrFilt (filter for An) o o o 9 W
Tiempo de filtro 1 de error de velocidad (An). § E

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

Idea del control de ventana:

La idea del control de ventana es bloquear el regulador de velocidad mientras el error de
velocidad (An) respecto a la velocidad actual permanezca dentro del intervalo o ventana definido
por WinWidthPos (23.08) y WinWidthNeg (23.09). Ello permite que la referencia de par externa
[TorqgRef1 (2.08)] tenga efecto directo en el proceso. Si el error de velocidad (An) respecto a la
velocidad actual sale de la ventana programada se activa el regulador de velocidad. Esta funcién
puede llamarse proteccion de sobre/subvelocidad en modo de control de par:

A WindowCtriMode (23.12) = SpeedErrWin

TorgRef2 (2.09) S

WinWidthPos (23.08)

An / A \’_ -
\ / \/ v anchura de Ian B
A4

ventana

WinWidthNeg (23.09)

“tiempo

A WindowCtriIMode (23.12) = SpeedActWin

RN

TorgRef2 (2.09) \/— =0

WinWidthPos (23.08
( ) velocidad actual b \/
/\ y anchura de la

WinWidthNeg (23.09) A4 ventana

“tiempo

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e




199

indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

23.07

WinIntegOn (window integrator on)
Activa el integrador del regulador de velocidad cuando se libera el control de ventana:
0=Off Se bloquea el integrador del regulador de velocidad cuando se libera el control de
ventana
1=0n Se activa el integrador del regulador de velocidad cuando se libera el control de
ventana
Para liberar el control de ventana, ajuste TorgSel (26.01) = Add y el bit 7 de AuxCtrlWord (7.02) =
1.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

Off

On

Off

E

23.08

WinWidthPos (positive window width)
Limite de velocidad positiva para el control de ventana, cuando el error de velocidad (An=n_ -
n,.) es positivo.

82167 11 & (2.20)* 32787 1o
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N

Limitado internamente de — (2.29) *

-10000

10000

om

23.09

WinWidthNeg (negative window width)
Limite de velocidad negativa para el control de ventana, cuando el error de velocidad (An =n
n,) es negativo.

ref ~

32767 rpm a (2.29)* 32767
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N

Limitado internamente de — (2.29) *

rpm

-10000
10000

om

23.10

SpeedStep (speed step)

SpeedStep (23.10) se ahade al error de velocidad (An) en la entrada del regulador de velocidad.

Los valores min. / max. dados estan limitados por M1SpeedMin (20.02) y M1SpeedMax (20.02).
32767 32767

rom a (2.29)*

20000 20000

Limitado internamente de — (2.29)* rpm
Nota 1:
Como esta compensacion de velocidad se afade tras la velocidad de rampa, debe ajustarse a
cero antes de detener el convertidor.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Y

-10000

10000

rom

23.11

SpeedErrFilt2 (2™ filter for An)
Tiempo de filtro 2 de error de velocidad (An).

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
é © |5 IS m
E°P
23.12 | WinCtriMode (window control mode) o o o | w
Modo de control de ventana: % = %
0 = SpeedErrWin control de ventana estandar, el error de velocidad (An) debe L E I
hallarse dentro de una ventana definida por WinWidthPos (23.08)y | @ 3 3
WinWidthNeg (23.09), configuracion de fabrica g g 3
1 = SpeedActWin la velocidad actual debe hallarse dentro de una ventana definida 2R
por WinWidthPos (23.08) y WinWidthNeg (23.09)
Ejemplo 1:
Para obtener una ventana de anchura 10 rpm alrededor del error de velocidad (An) ajuste:
WinCtriMode (23.12) = SpeedErrWin
WinWidthPos (23.08) = 5 rpm and
WinWidthNeg (23.09) = -5 rpm
Ejemplo 2:
Para obtener una ventana (p. ej. de 500 rpm a 1000 rpm) alrededor de la velocidad actual, ajuste:
WinCtriMode (23.12) = SpeedActWin
WinWidthPos (23.08) = 1000 rpm and
WinWidthNeg (23.09) = 500 rpm
Para obtener una ventana (p. ej. de -50 rpm a 100 rpm) alrededor de la velocidad actual, ajuste:
WinCtriMode (23.12) = SpeedActWin
WinWidthPos (23.08) = 100 rpm and
WinWidthNeg (23.09) = -50 rpm
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
23.13 | AuxSpeedRef (auxiliary speed reference) o ol o ¢ ul
Entrada de la referencia de velocidad auxiliar para el control de velocidad del convertidor. Se g8 e
puede conectar a SpeedRefUsed (2.17) a través de: 23
— ReflMux (11.02) y Ref1Sel (11.03) o
— Ref2Mux (11.12) y Ref2Sel (11.06)
Limitado internamente de — (2.29) * 32767 rpm a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: Y
23.14 | Sin usar
23.15 | DirectSpeedRef (direct speed reference) o ol o ¢ ul
La entrada de velocidad directa se conecta a SpeedRef3 (2.02) mediante el bit 10 de 88 g
AuxCtriWord2 (7.03) = 1 y sustituye la salida de rampa de velocidad. 23
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rom a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Nota 1:
Como esta compensacién de velocidad se afade tras la velocidad de rampa, debe ajustarse a
cero antes de detener el convertidor.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: SI Volatil: Y
23.16 | SpeedRefScale (speed reference scaling) o o — | w
Escalado de la referencia de velocidad. Tras rampa de velocidad. 9. =
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N
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3 Control de velocidad
2
O
El regulador de velocidad se basa en el algoritmo PID y se expresa de la forma siguiente:
1 sTD 100%* T,
Tref(s) = KpS* (nref () ~ Mact(s) )* e * :
sTiS sTF+1 (2.29)
donde:
T, = referencia de par
KpS = ganancia proporcional [KpS (24.03)]
N, = referencia de velocidad
N, = velocidad actual
TiS = tiempo de integracion [TiS (24.09)]
TD = tiempo de derivacion [DerivTime (24.12)]
TF = tiempo de filtro de derivacién [DerivFiltTime (24.13)]
T, = par motor nominal
(2.29) = escalado de velocidad actual usado [SpeedScaleAct (2.29)]
1
n * T
ref 1 Y 100% * Tn ref
referencia T ' 1:; | KpS *--omemmeeee > referencia
de velocidad sTiS (2.29) de par
.| s TD
n Ll R,
act sTF+1
veloc. actual
24.01 | Sin usar
24.02 | DroopRate (droop rate) ol of of 5o ul
DroopRate (24.02) determina el decrecimiento de velocidad causado por la carga. El resultado es =
un decrecimiento de velocidad dependiente de la carga en porcentaje de SpeedScaleAct (2.29).
Ejemplo:
Con DroopRate (24.02) = 3% y TorqintegRef (2.05) = 100% (par nominal del motor), la velocidad
actual disminuye un 3% de SpeedScaleAct (2.29).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

24.03

KpS (p-part speed controller)
La ganancia proporcional del regulador de velocidad puede liberarse mediante Par2Select
(24.29).
Ejemplo:
El regulador genera un 15% del par nominal del motor con KpS (24.03) = 3, si el error de
velocidad (An) es un 5% de SpeedScaleAct (2.29).

Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N

325

Ganancia proporcional Adaptable a la carga:

La ganancia proporcional Adaptable del

ppart regulador de velocidad se usa para
A suavizar las perturbaciones causadas

por cargas bajas y el juego mecénico. Un
A o filtrado moderado del error de velocidad

KpSWeakpFiltTime (24.06) ..

(An) no acostumbra a ser suficiente para
ajustar el convertidor.
La adaptacion de carga sirve para pares
positivos y negativos.

KpS (24.08) T

KpSMin (24.04)

» TorqRef2 (2.09)

t f
0 KpSWeakp 100%
(24.05)

24.04

KpSMin (minimum p-part speed controller)

KpSMin (24.04) determina la ganancia proporcional cuando la salida del regulador de velocidad

[TorqgRef2 (2.09)] es igual a cero. KpSMin (24.04) no puede ser superior a KpS (24.03).
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N

(24.03)

24.05

KpSWeakp (weakening point of p-part speed controller)
Salida del regulador de velocidad [ TorqRef2 (2.09)], en porcentaje de MotNomTorque (4.23),
cuando la ganancia es igual a KpS (24.03).

Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N

325

%

24.06

KpSWeakpFiltTime (filter time for weakening point of p-part speed controller)
Tiempo de filtro para suavizar el ritmo de cambio de la ganancia proporcional.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

100
100

ms

24.07

Sin usar

24.08

Sin usar

24.09

TiS (i-part speed controller)

El tiempo de integracion del regulador de velocidad puede liberarse mediante Par2Select (24.29).

TiS (24.09) define el tiempo en que la parte integral del regulador alcanza el mismo valor que la

parte proporcional.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% del par nominal del motor con KpS (24.03) = 3, si el error de

velocidad (An) es un 5% de SpeedScaleAct (2.29). Con esta condicién y con TiS (24.09) = 300

ms, se sigue que

— el regulador genera el 30% del par nominal del motor, si el error de velocidad (An) es

constante, una vez transcurridos 300 ms (15% de la parte proporcional y 15% de la parte
integral).

Ajustando TIS (24.09) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador de velocidad y se

restaura el integrador.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

2500

ms
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Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

24.10

TiSInitValue (initial value for i-part speed controller)
Valor inicial del integrador del regulador de velocidad, en porcentaje de MotNomTorque (4.23). El
integrador se ajusta en cuanto RdyRef [MainStatWord (8.01)] tiene un valor valido.

Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N

-325
325

%

24.11

BalRef (balance reference)
Valor externo en porcentaje de MotNomTorque (4.23). La salida del regulador de velocidad se
fuerza a to BalRef (24.11) cuando el bit 8 de AuxCtriWord (7.02) = 1.

Escalado ent.: 100==1% Tipo: Sl Volatil: N

-325

325

%

24.12

DerivTime (d-part speed controller)
Tiempo de derivacion del regulador de velocidad. DerivTime (24.12) definee el tiempo en el que el
regulador de velocidad deriva el valor de error. El regulador de velocidad funciona como regulador
Pl si DerivTime (24.12) se ajusta a cero.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

0
10000

ms

24.13

DerivFiltTime (filter time for d-part speed controller)
Tiempo de filtro de derivacion.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

2414

AccCompDerTime (acceleration compensation derivation time)
AccCompDerTime (24.14) compensa la inercia ahadiendo SpeedRef4 (2.18) derivado y
ponderado a la salida del regulador de velocidad. Si AccCompDerTime (24.14) se ajusta a cero la
compensacion de aceleracion estara inactiva.
Ejemplo:
AccCompDerTime (24.14) es igual al tiempo necesario para acelerar el convertidor hasta
SpeedScaleAct (2.29) con el par nominal de motor.

Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N

1000

24.15

AccCompFiltTime (filter time acceleration compensation)
Tiempo de filtro de compensacion de la aceleracion.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000

ms

24.16

Sin usar

Ganancia proporcional Adaptable a la velocidad y tiempo de integracion:

p-part, p-part,
i- i-part
g ¥

KpSValMinSpeed (24.19) TiSValMinSpeed (24.20)

KpS (24.03) TiS (24.09)

TiS (24.09) KpS (24.03)

TiSValMinSpeed (24.20) KpSValMinSpeed (24.19)
» Velocidad » Velocid
KpSTiSMinSpeed KpSTiSMaxSpeed KpSTiSMinSpeed KpSTiSMaxSpeed

(24.17) (24.18) (24.17) (24.18)

En determinadas aplicaciones resulta util aumentar o disminuir la ganancia proporcional [KpS
(24.03)] y aumentar o disminuir el tiempo de integracion [TiS (24.09)] a bajas velocidades para
mejorar el rendimiento del control de velocidad. El aumento y disminucion lineales de estos
parametros se inicia en KpSTiSMaxSpeed (24.18) y finaliza en KpSTiSMinSpeed (24.17)
mediante KpSValMinSpeed (24.19) y TiSValMinSpeed (24.20).

La adaptacion de velocidad sirve para velocidades positivas y negativas.
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

2417

KpSTiSMinSpeed (minimum speed for p-/ i-part speed controller)
Limite de velocidad por debajo del cual la ganancia proporcional y el tiempo de integracién estan
definidos por KpSValMinSpeed (24.19) y TiSValMinSpeed (24.20).

32767

20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N

Limitado internamente de 0 rpm a (2.29)*

rpm

(24.18)

rom

24.18

KpSTiSMaxSpeed (maximum speed for p- / i-part speed controller)
Limite de velocidad por encima del cual la ganancia proporcional y el tiempo de integracion se
hacen constantes y estan definidos por KpS (24.03) y TiS (24.09).

32767
rpm

20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N

Limitado internamente de 0 rpm a (2.29)*

(24.17)

10000

rom

24.19

KpSValMinSpeed (p-part speed controller value at minimum speed)
KpSValMinSpeed (24.19) determina el porcentaje de ganancia proporcional a la velocidad
definida por el parametro KpSTiSMinSpeed (24.17).

Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N

500
100

%

24.20

TiSValMinSpeed (i-part speed controller value at minimum speed)
TiSValMinSpeed (24.20) determina el porcentaje de tiempo de integracién a la velocidad definida
por el parametro KpSTiSMinSpeed (24.17).

Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N

500
100

%

24.21

ZeroFreqRFE (zero frequency resonance frequency eliminator)

Frecuencia cero.

El filtro esta situado en la entrada del regulador de velocidad.
Escalado ent.: 10==1Hz Tipo: | Volatil: N

150

45

Hz

24.22

ZeroDampRFE (zero damping resonance frequency eliminator)
Amortiguacion cero.
Escalado ent.: 1000 == Tipo: | Volatil: N

24.23

PoleFreqRFE (pole frequency resonance frequency eliminator)

Frecuencia del polo.

El filtro esta situado en la entrada del regulador de velocidad.
Escalado ent.: 10==1Hz Tipo: | Volatil: N

150

40

Hz

24.24

PoleDampRFE (pole damping resonance frequency eliminator)
Amortiguacion del polo.
Escalado ent.: 1000 == Tipo: | Volatil: N

0.25

24.25

SpeedErrorScale (An scaling)

Factor de escala del error de velocidad (An).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N

10
400

100

%

24.26

Sin usar

24.27

KpS2 (2™ p-part speed controller)
La 22 ganancia proporcional del regulador de velocidad puede liberarse mediante Par2Select
(24.29).

Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N

325

24.28

TiS2 (2" i-part speed controller)
El 2° tiempo de integracion del regulador de velocidad puede liberarse mediante Par2Select
(24.29).

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

2500

ms
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24.29 |Par2Select (selector for 2™ set of speed controller parameters) — o — wi
Selecciona los parametros del regulador de velocidad activo: g = g
0 = ParSet1 Se halla activa la serie de parametros 1 [KpS (24.03) and TiS (24.09)], o @ o
configuracién de fabrica o % o
1 = ParSet2 Se halla activa la serie de parametros 2 [KpS2 (24.27) and TiS2 (24.28)] <

2 = SpeedLevel SilMotSpeed (1.04)| < |SpeedLev (50.10)| entonces se halla activa la serie
de parametros 1.
Si IMotSpeed (1.04)| > |SpeedLev (50.10)l entonces se halla activa la serie
de parametros 2.

3 = SpeedError  Sil|SpeedErrNeg (2.03)l < |SpeedLev (50.10)| entonces se halla activa la
serie de parametros 1.
Si ISpeedErrNeg (2.03)l > |SpeedLev (50.10)| entonces se halla activa la
serie de parametros 2.

4 = ED1 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa el serie de
parametros 2

5=ED2 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

6 = ED3 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

7 = ED4 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

8 =ED5 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

9 =ED6 0 = se halla activa el serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

10 = ED7 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

11 = ED8 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2

12 = ED9 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, sélo disponible con tarjeta de ampliacién digital

13 =ED10 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, sélo disponible con tarjeta de ampliacién digital

14 = ED11 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de

parametros 2, sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
15 =MCW Bit11 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 11 de MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit12 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa el serie de
parametros 2, bit 12 de MainCtriWord (7.01)
17 = MCW Bit13 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 13 de MainCtriWord (7.01)
18 = MCW Bit14 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 14 de MainCtriWord (7.01)
19 = MCW Bit15 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 15 de MainCtriWord (7.01)
20 = ACW Bit12 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 12 de AuxCtrlWord (7.02)
21 = ACW Bit13 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 13 de AuxCtrlWord (7.02)
22 = ACW Bit14 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 14 de AuxCtrlWord (7.02)
23 = ACW Bit15 0 = se halla activa la serie de parametros 1, 1 = se halla activa la serie de
parametros 2, bit 15 de AuxCtrlWord (7.02)
Nota 1:
Los parametros de adaptacion dependientes de la carga y de la velocidad son validos
independientemente de la serie de parametros seleccionada.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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= |© =l
EIEC P
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2 Referencia de par
2
O
25.01 | TorqRefA (torque reference A) w0l 10| of 5o Ll
Referencia externa de par en porcentaje de MotNomTorque (4.23). TorqRefA (25.01) se puede % S
escalar mediante LoadShare (25.03).
Nota 1:
TorqRefA (25.01) sélo es valida si TorqRefA Sel (25.10) = TorqRefA2501.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: Y
25.02 | TorqRefA FTC (torque reference A filter time) o o o v w
Tiempo de filtro de TorqRefA (25.01) § =
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: Sl Volatil: N
25.03 | LoadShare (load share) ol of of 5o ul
Factor de escala TorgRefA (25.01). 1
Escalado ent.: 10==1% Tipo: SI Volatil: N '
25.04 [TorqRefB (torque reference B) 0| 1o of 5o ul
Referencia externa de par en porcentaje de MotNomTorque (4.23). A TorqRefB (25.04) se le 9‘; S
puede asignar una rampa mediante TorgRampUp (25.05) y TorqRampDown (25.06).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Y
25.05 | TorqRampUp (torque ramp up) o o o vl w
Tiempo de rampa de 0% a 100% de MotNomTorque (4.23), para TorqRefB (25.04). o
Escalado ent.: 100=1s Tipo: | Volatil: N
25.06 | TorqRampDown (torque ramp down) o o o ul w
Tiempo de rampa de 100% a 0% de MotNomTorque (4.23), para TorqRefB (25.04). o
Escalado ent.: 100=1s Tipo: | Volatil: N
25.07 [Sin usar
25.08 | Sin usar
25.09 [ Sin usar
25.10 | TorqRefA Sel (torque reference A selector) — o — | wl
Selector de TorqRefExt (2.24): I
0 = TorqRefA2501 TorgRefA (25.01), configuracion de fabrica g | <
1=EA1 entrada analdgica EA1 R
2 =EA2 entrada analdgica EA2 o e
3=EA3 entrada analdgica EA3 s =
4 =EA4 entrada analégica EA4
5=EA5 entrada analdgica EA5
6 = EA6 entrada analdgica EA6
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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3 Tratamiento de la referencia de par
2
O
26.01 | TorgSel (torque selector) o g9 '|w
Selector de referencia de par: N 2 9
0 =2Zero control cero, referencia de par =0 S 8
1 = Speed control de velocidad, configuracion de féabrica E
2 =Torque control del par
3 = Minimum  control por minimo: min [TorqRef1 (2.08), TorqRef2 (2.09)]
4 = Maximum  control por maximo: max [ TorqRef1 (2.08), TorqRef2 (2.09)]
5= Add control por suma: TorqgRef1 (2.08) + TorqgRef2 (2.09), usado para control de
ventana
6 = Limitation control por limitacion: TorqRef1 (2.08) limits TorqRef2 (2.09). Si TorqRef1
(2.08) = 50%, TorqRef2 (2.09) queda limitado a +50%.
La salida del selector de referencia de par es TorqRef3 (2.10).
Nota 1:
TorgSel (26,01) s6lo es valido si TorgMuxMode (26.04) = TorqSel.
Nota 2:
Si el bit 2 de UsedMCW (7.04) Off3N (respectivamente E-stop) esta ajustado en bajoy E
StopMode (21.04) = RampStop o TorqueLimit, el selector de par se ajusta automaticamente a
Speed.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
26.02 |LoadComp (load compensation) | 10| of 5o 1l
Compensacion de carga, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), afiadida a TorqRef3 (2.10). La % S
suma de TorgRef3 (2.10) y LoadComp (26.02) da como resultado TorgRef4 (2.11).
Nota 1:
Como esta compensacion de par se afade a otro valor, debe ajustarse a cero antes de detener el
convertidor.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
26.03 |Sin usar
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max.
def.
Unid
E/C

Funcion de multiplexacion de par:
Seleccion de par

TorgRef2 Selector de par
(2.09 >
Speed 1
0
2.08 TorqRef3
—~(2.10
TorqRefl
26.05 —TorgMux 26.04 TorgMuxMode =++=++=s=se= .
NotUsed TorgSel | 26.01 TorqSel2601 (0...6)
DI1, ..., DI11
MCW Bit 11, ..., MCW Bit15

IACW Bit 12, ..., ACW Bit 15

Draw par list a

Speed/Torq (1 or 2) :
Speed/Min (1 or 3) -}
Speed/Max (1 or 4)
Speed/Limit (1 or 6)

26.04 | TorgqMuxMode (torque multiplexer mode)

TorgMuxMode (26.04) selecciona un par de modos de operacion. El cambio entre modos de
operacion ser realiza mediante TorgMux (26.05). Multiplexador de referencia de par:
0 = TorqSel2601 el modo de operaciéon depende de TorgSel (26.01), configuracién de
fabrica
1 = Speed/Torq el modo de operacién depende de TorgMux (26.05):
- entrada binaria=0  control de velocidad (1)
- entrada binaria=1  control de par (2)
2 = Speed/Min el modo de operacién depende de TorgMux (26.05):
- entrada binaria=0  control de velocidad (1)
- entrada binaria=1  control por minimo (3)
3 =Speed/Max el modo de operacion depende de TorgMux (26.05):
- entrada binaria=0  control de velocidad (1)
- entrada binaria=1  control por méximo (4)
4 = Speed/Limit el modo de operacién depende de TorgMux (26.05):
- entrada binaria=0  control de velocidad (1)
- entrada binaria=1  control por limitacién (6)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

ToraSel2601
Speed/Limit
ToraSel2601
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
26.05 | TorqMux (torque multiplexer) o 0| o | w
TorgMux (26.05) selecciona una entrada binaria para cambiar entre modos de operacion. La A= P
eleccion de los modos de operacién se realiza mediante TorgMuxMode (26.04). Entrada binaria % g %
del multiplexador de referencia de par: Zl5 2
0 = NotUsed el modo de operacion depende de TorgSel (26.01), configuracién de <
fabrica
1 =ED1 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
2 =ED2 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
3=ED3 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
4 = ED4 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
5 =ED5 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
6 = ED6 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
7 =ED7 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
8 = ED8 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04)
9=ED9 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), sélo
disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 = ED10 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), sélo
disponible con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), sélo
disponible con tarjeta de ampliacion digital
12 = MCW Bit11 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 11 de
MainCtriWord (7.01)
13 = MCW Bit12 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 12 de
MainCtriWord (7.01)
14 = MCW Bit13 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 13 de
MainCtriWord (7.01)
15 = MCW Bit14 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 14 de
MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit15 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgqMuxMode (26.04), bit 15 de
MainCtriWord (7.01)
17 = ACW Bit12 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 12 de
AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgqMuxMode (26.04), bit 13 de
AuxCtriWord (7.02)
19 = ACW Bit14 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorqMuxMode (26.04), bit 14 de
AuxCtriWord (7.02)
20 = ACW Bit15 0 = control de velocidad, 1 = depende de TorgMuxMode (26.04), bit 15 de
AuxCtriWord (7.02)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
26.06 |Sin usar
26.07 [Sin usar
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Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

26.08

GearStartTorq (gearbox starting torque)

Compensacion del juego mecanico de los engranajes

GearStartTorq (26.08) es el limite de par reducido, en porcentaje de MotNomTorque (4.23), que
se usa tras un cambio de direccién del par. El limite de par se reduce durante el tiempo definido
por GearTorqTime (26.09).

Par
GearTorgRamp

(26.08)

GearStartTorq
(26.08)

GearTorgTime
(26.09)

Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N

325
325

%

26.09

GearTorgqTime (gearbox torque time)
Funcion de compensacion del juego mecénico de los engranajes:
— Cuando el par esta cambiando de direccion se reduce el limite de par durante el tiempo
definido por GearTorqTime (26.09).
Escalado ent.: 1=1ms Tipo: | Volatil: N

10000

100

ms

26.10

GearTorqRamp (gearbox torque ramp)
Funcion de compensacion del juego mecéanico de los engranajes:

— Cuando el par esta cambiando de direccion se reduce el limite de par durante el tiempo
definido por GearTorqTime (26.09). Una vez transcurrido este tiempo se aumenta el
limite de par a su valor normal segun el tiempo de rampa definido por GearTorgRamp
(26.10). GearTorgRamp (26.10) define el tiempo durante el cual el par aumenta de cero
a MotNomTorque (4.23).

Escalado ent.: 1=1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

26.11

Sin usar

26.12

Sin usar

26.13

Sin usar

26.14

Sin usar
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é © |5 IS m
£ )
26.15 | TorqCorrect (torque correction) o o o | w
Valor de correccion del par en porcentaje de MotNomTorque (4.23): i
0 = NotUsed sin correccion de par, configuracion de fabrica % %
1 =EA1 correccion de par por EA1 (Al rapida) Z Pz
2 =EA2 correccion de par por EA2 (Al rapida)
3 =EA3 correccion de par por EA3
4 =EA4 correccion de par por EA4
5=EA5 correccion de par por EA5
6 = EA6 correccion de par por EA6
Nota 1:
Si TorqCorrect (26.15) = EA3 entonces EA3 se conecta a TorqCorr (2.14) y, por tanto, se afade a
TorqRefUsed (2.13).
Nota 2:
Como esta compensacion de par se anade a otro valor, debe ajustarse a cero antes de detener el
convertidor.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
=4 .
o Funciones de fallo
S
O
30.01 | StallTime (stall time) o ol o o o
Tiempo en que se permite que el convertidor esté por debajo de StallSpeed (30.02) y supere Q
StallTorg (30.03). La activacion de la proteccion de bloqueo provoca un fallo F531 MotorStalled
[bit 14 de FaultWord2 (9.02)].
Si StallTime (30.01) se ajusta a cero la proteccién de bloqueo estara inactiva.
Escalado ent.: 1==1s Tipo: | Volatil: N
30.02 | StallSpeed (stall speed) o g v g
Limite de velocidad actual usado para la proteccion de bloqueo. 8 a
Limitado internamente de Orpm a (2.29) rpm T
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
30.03 | StallTorq (stall torque) o v 1| w9 O
Limite de par actual usado para la proteccion de bloqueo. N °
Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N
30.04 | Sin usar
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.
Unid

E/C

30.05

ResCurDetectSel (residual current detection selector) |
El convertidor se dispara con F505 ResCurDetect [bit 4 de FaultWord1 (9.01)] si la intensidad a
tierra supera el valor ResCurDetectLim (30.06) durante un tiempo ResCurDetectDel (30.07):
0 = NotUsed Ia deteccidn de intensidad residual esta bloqueada, configuracién de fabrica
1=EA4 La intensidad a tierra se mide con un sensor diferencial de intensidad en
combinacion con la EA4 (X3:11 y X3:12) en la tarjeta SDCS-IOB-3.
2 =ED1 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
3 =ED2 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
4 = ED3 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
5=ED4 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
6 = ED5 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
7 = ED6 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. ej. relés Bender).
8 =ED7 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
9=EDS8 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. ej. relés Bender).
10 =ED9 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
Solo disponible con tarjeta de ampliacion digital.
11 = ED10 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
Sodlo disponible con tarjeta de ampliacion digital.
12 = ED11 La intensidad a tierra se mide con un dispositivo externo (p. €j. relés Bender).
Solo disponible con tarjeta de ampliacion digital.
Nota 1:
Si ResCurDetectSel (30.05) se conecta a una entrada digital sélo sigue siendo valido
ResCurDetectDel (30.07). El limite de disparo ResCurDetectLim (30.06) se ajusta en el dispositivo
externo.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

NotUsed

ED11
NotUsed

30.06

ResCurDetectLim (residual current detection limit)
Valor de rizado en la deteccién de la intensidad residual. Si ResCurDetectSel (30.05) se conecta
a una entrada digital se desactiva ResCurDetectLim (30.06), ya que el limite se ajusta en el
dispositivo externo.

Escalado ent.: 10==1A Tipo: | Volatil: N

20

30.07

ResCurDetectDel (residual current detection delay)
Demora temporal para F505 ResCurDetect [FaultWord1 (9.01)].

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

10
ms

30.08

ArmOvrVoltLev (armature overvoltage level)
El convertidor se dispara con F503 ArmOverVolt [bit 2 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el valor
ArmOvrVoltLev (30.08), en porcentaje de M1NomVolt (99.02).
Ejemplo:
Con M1NomVolt (99.02) = 525V y ArmOvrVoltLev (30.08) = 120% el convertidor se dispara con
tensiones de la armadura superiores a 630 V.

Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N

20
500
120

%

30.09

ArmOvrCurLev (armature overcurrent level)
El convertidor se dispara con F502 ArmOverCur [bit 1 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el valor
ArmQOvrCurlLev (30,09), en porcentaje de M1NomCur (99.03).
Ejemplo:
Con M1NomCur (99.03) = 850 A 'y ArmOvrCurlLev (30.09) = 250% el convertidor se dispara con
intensidades de la armadura superiores a 2125 A.

Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N

20
400
250

%

30.10

ArmCurRiseMax (maximum rise armature current)
El convertidor se dispara con F539 FastCurRise [bit 6 de FaultWord3 (9.03)] si se supera el valor
ArmCurRiseMax (30.10), en porcentaje de M1NomCur (99.03), durante 1 ms.
Nota 1:
Este disparo abre el contactor principal y el interruptor de CC, si esta presente.
Escalado ent.: 100 == 1 %/ms Tipo: | Volatil: N

325
325
%/ms
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E°P
30.11 | Sin usar
30.12 [ M1FIdMinTrip (motor 1 minimum field trip) o ol o« w
El convertidor se dispara con F541 M1FexLowCur [bit 8 de FaultWord3 (9.03)] si aun no se ha Q9 °
llegado a M1FIdMinTrip (30.12), en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11), cuando ya ha
transcurrido el tiempo FldMinTripDly (45.18).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
30.13 | M1FIdOvrCurLev (motor 1 field overcurrent level) | | 1| +9 w
El convertidor se dispara con F515 M1FexOverCur [bit 14 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el o e
valor M1FIdOvrCurLev (30.13), en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11).
Si M1FIdOvrCurLev (30.13) se ajusta a 135% el fallo de sobreintensidad de campo estara
inactivo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
30.14 | SpeedFbMonLev (speed feedback monitor level) o ol v g ul
El convertidor reacciona segun SpeedFbFltSel (30.17) o dispara con F553 TachPolarity [bit 4 de 8 | 9
FaultWord4 (9.04)] si la realimentacion de la velocidad medida [SpeedActEnc (1.03), 2
SpeedActTach (1.05) o SpeedActEnc2 (1.42)] no supera el valor SpeedFbMonLev (30.14)
mientras que la EMF medida supera EMF FbMonLev (30.15).
Limitado internamente de Orpm a (2.29)* 32767 rpm
20000
Ejemplo:
Con SpeedFbMonLev (30.14) = 15 rom y EMF FbMonLev (30.15) = 50 V el convertidor se dispara
cuando la EMF es superior a 50 V mientras que la realimentacion de velocidad es menor o igual a
15 rpm.
Esgalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
30.15 | EMF FbMonLev (EMF feedback monitor level) o o o S| w
Se activa la funcién de monitorizacién de la medicidn de velocidad cuando la EMF medida supera 8
el valor EMF FbMonLev (30.15). Véase también SpeedFbMonLev (30.14). o
Escalado ent.: 1==1V Tipo: | Volatil: N
30.16 | M10vrSpeed (motor 1 overspeed) o o o g O
El convertidor se dispara con F532 MotOverSpeed [bit 15 de FaultWord2 (9.02)] si se supera el 38 8
valor M10vrSpeed (30.16). 2
Limitado internamente de Orpm to (2.29)* 32767 rpm
20000
Nota 1:
El valor de M10vrSpeed (30.16) también se usa para el ajuste del tacometro analdgico. Cualquier
cambio de su valor provoca que A115 TachoRange [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)] esté activo
durante 10 segundos y que deba ajustarse de nuevo M1TachoAdjust (50.12), respecto a
M1TachoVolt1000 (50.13). El ajuste se puede realizar mediante ServiceMode (99.06) =
TachFineTune.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
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30.17 | SpeedFbFItSel (speed feedback fault selector) o g = | w
SpeedFbFIltSel (30.17) determina la reaccion frente a un problema de realimentacion de A5 @
velocidad: Fg
0 = NotUsed sin reaccion Z 2
1 = Fault el convertidor se dispara segun SpeedFbFltMode (30.36) y ajusta F522 L
SpeedFb [bit 5 de FaultWord2 (9.02)], configuracion de fabrica
2 = EMF/Fault se cambia la realimentacién de velocidad a EMF, el convertidor se detiene
segun E StopRamp (22.11) y se ajusta F522 SpeedFb [bit 5 de
FaultWord2 (9.02)]
3 = EMF/Alarm  se cambia la realimentacion de velocidad a EMF y se ajusta A125
SpeedFb [bit 8 de AlarmWord2 (9.07)]
4 = Enc/Alarm Esta seleccion sdlo es valida si se hallan conectados 2 generadores de
pulsos. Segun los ajustes de M1SpeeFbSel (50.03) |la realimentacion de
velocidad cambia del generador de pulsos 1 al generador de pulsos 2 o
viceversa en caso de problemas, y se ajusta A125 SpeedFb [bit 8 de
AlarmWord2 (9.07)]
Nota 1:
Si la velocidad actual del convertidor se halla en la zona de debilitamiento de campo
SpeedFbFIltSel (30.17) reacciona como si estuviera ajustado a Fault; esto no es valido para las
selecciones NotUsed y Enc/Alarm.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.18 | CurRippleSel (current ripple selector) o g = | w
CurRippleSel (30.18) determina la reaccidon cuando se alcanza CurRippleLim (30.19): A5 3
0 = NotUsed sin reaccion % < Y
1 = Fault El convertidor se dispara con ArmCurRipple [bit 0 de FaultWord2 (9.02)], z
configuracion de fabrica
2 = Alarm Se ajusta A117 ArmCurRipple [bit 0 de AlarmWord2 (9.07)]
Nota 1:
La funcidn de rizado de intensidad detecta:
— un fusible, tiristor o transformador de intensidad defectuoso (T51, T52)
— una ganancia demasiado alta del regulador de intensidad
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.19 | CurRippleLim (current ripple limit) o o o «q w
Umbral para CurRippleSel (30.18), en porcentaje de M1NomCur (99.03). Valores tipicos cuando g9 °
falta un tiristor:
— armadura aproximadamente 300%
— cargas muy inductivas (p. ej. excitacion) aproximadamente 90%
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
30.20 | Sin usar
30.21 | PwrLossTrip (power loss trip) > o > | wl
Accidn que se realiza cuando la tensidn de red cae por debajo de UNetMin2 (30.23): % % %
0 = Immediately el convertidor se dispara inmediatamente con F512 MainsLowVolt [bit 11 | 5 5| 5
de FaultWord1 (9.01)], configuracién de fabrica 20 g
1 = Delayed se ajusta A111 MainsLowVolt [bit 10 de AlarmWord1 (9.06)] siempre que | £ £
la tensidn de red se recupere antes de que haya transcurrido
PowrDownTime (30.24), en caso contrario se genera F512 MainsLowVolt
[bit 11 de FaultWord1 (9.01)]
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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30.22 | UNetMin1 (mains voltage minimum 1) o ol o :J O
Primer limite (superior) para la monitorizacién de subtension de red, en porcentaje de 2%
NomMainsVolt (99.10). Si la tensién de red no alcanza UNetMin1 (30.22) se realizan las acciones
siguientes:
— se ajusta el angulo de disparo a ArmAlphaMax (20.14),
— se aplican pulsos de disparo simple para eliminar la intensidad lo mas rapidamente
posible,
— se bloquean los reguladores,
— se actualiza la salida de la rampa se velocidad a partir de la velocidad medida y
— se ajusta A111 MainsLowVolt [bit 10 de AlarmWord1 (9.06)] siempre que la tensién de
red se recupere antes de que haya transcurrido PowrDownTime (30.24), en caso
contrario se genera F512 MainsLowVolt [bit 11 de FaultWord1 (9.01)]
Nota 1:
UNetMin2 (30.23) no se monitoriza a no ser que la tension de red primero caiga por debajo de
UNetMin1 (30.22). Por tanto, para un correcto funcionamiento de la monitorizacién de subtension
de red UNetMin1 (30.22) debe ser superior a UNetMin2 (30.23).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
30.23 | UNetMin2 (mains voltage minimum 2) o o ol o O
Segundo limite (inferior) para la monitorizacion de subtensién de red, en porcentaje de o9 °
NomMainsVolt (99.10). Si la tensién de red no alcanza UNetMin2 (30.23) se realizan las acciones
siguientes:
—  si PwrLossTrip (30.21) = Immediately:
o el convertidor se dispara inmediatamente con F512 MainsLowVolt [bit 11 de
FaultWord1 (9.01)]
— si PwrLossTrip (30.21) = Delayed:
o seignoran las sefiales de reconocimiento de campo,
o se ajusta el angulo de disparo a ArmAlphaMax (20.14),
o se aplican pulsos de disparo simple para eliminar la intensidad lo mas
rapidamente posible,
o se bloguean los reguladores,
o se actualiza la salida de la rampa se velocidad a partir de la velocidad medida y
o se ajusta A111 MainsLowVolt [bit 10 de AlarmWord1 (9.06)] siempre que la
tension de red se recupere antes de que haya transcurrido PowrDownTime
(30.24), en caso contrario se genera F512 MainsLowVolt [bit 11 de FaultWord1
(9.01)]
Nota 1:
UNetMin2 (30.23) no se monitoriza a no ser que la tension de red primero caiga por debajo de
UNetMin1 (30.22). Por tanto, para un correcto funcionamiento de la monitorizacion de subtension
de red UNetMin1 (30.22) debe ser superior a UNetMin2 (30.23).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
30.24 | PowrDownTime (power down time) o ol o o O
La tension de red debe recuperarse (superando ambos limites) en un tiempo igual a g 3 &
PowrDownTime (30.24). En caso contrario se generara F512 MainsLowVolt [bit 11 de R
FaultWord1 (9.01)].
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
30.25 | Sin usar
30.26 | Sin usar

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



216

Indice Nombre de senal/parametro clx b= e lo
= s |@ [ |55
ElePpH
Descripcion general de la pérdida local y de comunicacion
Dispositivo Pérdida de control Tiempo limite Fallo asociado Alarma asociada
Panel de control [LocalLossCtrl (30.27) fijladoen 10 s F546 LocalCmdLoss |A130 LocalCmdLoss
DCS800
DW
DWL
Rxxx (bus de ComLossCtrl (30.28) FB TimeOut (30.35) F528 FieldBusCom A128 FieldBusCom
campo)
DCSLink MailBoxCycle1 (94.13), F544 P2PandMFCom |A112 P2PandMFCom
MailBoxCycle2 (94.19),
MailBoxCycle3 (94.25),
MailBoxCycle4 (94.31)
12P TimeOut (94.03) F535 12PulseCom
FexTimeOut (94.07) F516 M1FexCom
F519 M2FexCom
SDCS-COM-8  |Ch0 ComLossCtrl (70.05) |ChO TimeQut (70.04) F543 COM8Com A113 COM8Com
Ch2 ComLossCtrl (70.15) |Ch2 TimeOut (70.14)

30.27 | LocalLossCtrl (local loss control) a — o | w
LocallLossCtrl (30.27) determina la reaccion frente a una pérdida local (Panel de control del % D %
DCS800, DriveWindow, DriveWindow Light). g o g
F546 LocalCmdLoss [bit 13 de FaultWord3 (9.03)] se ajusta con: 594 5

0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se = _2 =
I

1 = TorqueLimit

2 = CoastStop

3 = DynBraking

detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.
La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.
Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.

frenado dinamico

A130 LocalCmdLoss [bit 13 de AlarmWord2 (9.07) bit 13] se ajusta con:

4 = LastSpeed

5 = FixedSpeed1
Nota 1:

el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad registrada antes
del aviso
el convertidor sigue funcionando a la velocidad FixedSpeed1 (23.02)

El tiempo maximo para LocalLossCtrl (30.27) esta fijado en 10 s.

Escalado ent.:

1== Volatil: N

Tipo: C
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30.28 | ComLossCtrl (communication loss control) a | a | w
ComLossCtrl (30.28) determina la reaccion frente a una pérdida de control de comunicacion % 3 %
(buses de campo - Rxxx, DCSLink - convertidor a convertidor, respectivamente maestro-esclavo); | & & @
véase también CommandSel (10.01). £9 &g
Segun el tipo de pérdida de comunicacion se ajusta, o bien F528 FieldBusCom [bit 11 de o oo
FaultWord2 (9.02)] o bien F544 P2PandMFCom [bit 11 de FaultWord3 (9.03)], con: -
0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.
1 =TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.
2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.
3 = DynBraking frenado dinamico
Segun el tipo de pérdida de comunicacion se ajusta, o bien A128 FieldBusCom [bit 11 de
AlarmWord2 (9.02)] o bien A112 P2PandMFCom [bit 11 de AlarmWord1 (9.01)], con:
4 = LastSpeed el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad registrada antes
del aviso
5 = FixedSpeed1 el convertidor sigue funcionando a la velocidad FixedSpeed1 (23.02)
Nota 1:
El tiempo maximo para ComLossCtrl (30.28) se fija mediante:
—  FB TimeOut (30.35) para todos los buses de campo (Rxxx) y
— de MailBoxCycle1 (94.13) a MailBoxCycle4 (94.31) para el DCSLink (comunicacion
convertidor a convertidor, respectivamente maestro-esclavo).
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.29 | Al Mon4mA (analog input 4mA fault selector) o — = | w
Al Mon4mA (30.29) determina la reaccion frente a un subimpulso de una de las entradas R
analogicas bajo 4 mA /2 V, si esta configurado de esta forma: % 8t
0 = NotUsed sin reaccion b 2
1 = Fault el convertidor se detiene segun FaultStopMode (30.30) y se dispara con _2
F551 AIRange [bit 2 de FaultWord4 (9.04)], configuracion de fabrica =
2 = LastSpeed el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad y ajusta A127
AlRange [bit 10 de AlarmWord2 (9.07))
3 = FixedSpeed1 el convertidor sigue funcionando a FixedSpeed1 (23.02) y ajusta A127
AlIRange [bit 10 de AlarmWord2 (9.07)]
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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30.30 | FaultStopMode (fault stop mode) a d o '
FaultStopMode (30.30) determina la reaccion frente a un fallo de disparo de nivel 4: % £ %
0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se a 8 g
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar % e %
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para o 3 T
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.
1 =TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.
2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.
3 = DynBraking frenado dindmico
Nota 1:
FaultStopMode (30.30) no es valido para fallos de comunicacion.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.31 | ExtFaultSel (external fault selector) 9wl g |
El convertidor se dispara con F526 ExternalDI [bit 9 de FaultWord?2 (9.02)] si se seleccionauna | & =| &
entrada binaria para un fallo externo y 0: % @ %
0 = NotUsed sin reaccién, configuracién de fabrica Z % p
1 = ED1 1 = sin fallo, 0 = fallo <
2 =ED2 1 =sin fallo, 0 = fallo
3=ED3 1 =sin fallo, 0 = fallo
4 =ED4 1 = sin fallo, 0 = fallo
5=ED5 1 =sin fallo, 0 = fallo
6 = ED6 1 =sin fallo, 0 = fallo
7 =ED7 1 = sin fallo, 0 = fallo
8 = ED8 1 =sin fallo, 0 = fallo
9=ED9 1 = sin fallo, 0 = fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 1 = sin fallo, 0 = fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 1 = sin fallo, 0 = fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
12 = MCW Bit11 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 11 de MainCtriWord (7.01)
13 =MCW Bit12 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 12 de MainCtrlWord (7.01)
14 = MCW Bit13 1 = sin fallo, 0 = fallo, bit 13 de MainCtrlWord (7.01)
15 =MCW Bit14 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 14 de MainCtrlWord (7.01)
16 = MCW Bit15 1 = sin fallo, 0 = fallo, bit 15 de MainCtrlWord (7.01)
17 = ACW Bit12 1 = sin fallo, 0 = fallo, bit 12 de AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 13 de AuxCtriWord (7.02)
19 = ACW Bit14 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 14 de AuxCtriWord (7.02)
20 = ACW Bit15 1 =sin fallo, 0 = fallo, bit 15 de AuxCtriWord (7.02)
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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_— m c =~
Elerp|W
30.32 | ExtAlarmSel (external alarm selector) 9wl g |
El convertidor ajusta A126 ExternalDI [bit 9 de AlarmWord2 (9.07)] si se selecciona una entrada A= P
binaria para una alarma externa y 0: % @ %
0 = NotUsed sin reaccién, configuracion de fabrica Z % Z
1 =ED1 1 = sin alarma, 0 = alarma <
2 =ED2 1 =sin alarma, 0 = alarma
3=ED3 1 =sin alarma, 0 = alarma
4 =ED4 1 =sin alarma, 0 = alarma
5=ED5 1 =sin alarma, 0 = alarma
6 = ED6 1 =sin alarma, 0 = alarma
7 =ED7 1 =sin alarma, 0 = alarma
8 = ED8 1 =sin alarma, 0 = alarma
9=ED9 1 = sin alarma, 0 = alarma; sdlo disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 1 = sin alarma, 0 = alarma; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 1 = sin alarma, 0 = alarma; sélo disponible con tarjeta de ampliacién digital
12 =MCW Bit11 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 11 de MainCtrlWord (7.01)
13 =MCW Bit12 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 12 de MainCtrlWord (7.01)
14 = MCW Bit13 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 13 de MainCtrlWord (7.01)
15 =MCW Bit14 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 14 de MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit15 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 15 de MainCtrlWord (7.01)
17 = ACW Bit12 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 12 de AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 13 de AuxCtrlWord (7.02)
19 = ACW Bit14 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 14 de AuxCtrlWord (7.02)
20 = ACW Bit15 1 =sin alarma, 0 = alarma, bit 15 de AuxCtrlWord (7.02)
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
30.33 | ExtFaultOnSel (external fault on selector) = o = | w
ExtFaultOnSel (30.33) determina la reaccién frente a un fallo externo: 3 & 3
0 = Fault el fallo externo es siempre valido, independientemente del estado del L 3 -
convertidor, configuracion de fabrica %
1 = Fault&RdyRun el fallo externo sélo es valido cuando el estado del convertidor es =
RdyRun [bit 1 de MainStatWord (8.01)] durante 6 s como minimo &
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.34 | ExtAlarmOnSel (external alarm on selector) g o g | w
ExtAlarmOnSel (30.34) determina la reaccion frente a una alarma externa: 3% 5
0 = Alarm la alarma externa es siempre valida, independientemente del estado < £ <
del convertidor, configuracion de fabrica °§
1 = Alarm&RdyRun Ia alarma externa solo es valida cuando el estado del convertidor es g
RdyRun [bit 1 de MainStatWord (8.01)] durante 6 s como minimo <
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
30.35 | FB TimeOut (fieldbus time out) o ol o 9 o
Demora temporal antes de que se declare un fallo de comunicacién con un bus de campo. Segun SR
el ajuste de ComLossCtrl (30.28), se ajusta, o bien F528 FieldBusCom [bit 11 de FaultWord2 3
(9.02)] o bien A128 FieldBusCom [bit 11 de AlarmWord2 (9.07)].
Si FB TimeOut (30.35) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran inactivos.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
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EEP 5|0
30.36 | SpeedFbFItMode (speed feedback fault mode) a o o | w
SpeedFbFitMode (30.36) determina la reaccion frente a un fallo de disparo de nivel 3: % £ %
0 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para k% g ®
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la S g 3
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los 93 ©
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.
1 = DynBraking frenado dindmico
Nota 1:
SpeedFbFItMode (30.36) no es valido para fallos de comunicacion.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
-
™
o Temperatura del motor 1
=]
S
(O]
31.01 | M1ModelTime (motor 1 model time constant) o ol o v w
Constante de tiempo térmica para el motor 1 con ventilador / refrigeracion forzada. Es el tiempo g J
que tarda la temperatura a subir al 63% de su valor nominal. ©
Si M1ModelTime (31.01) se ajusta a cero, se bloquea el modelo térmico del motor.
El valor de Mot1TempCalc (1.20) se guarda al apagarse la electrénica del convertidor. En la
primera excitacién de la electrénica del convertidor, la temperatura ambiente del motor se ajusta a
30 °C.
ADVERTENCIA EI modelo no protege el motor si no se refrigera correctamente a causa, por
A ejemplo, de polvo y suciedad.
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
31.02 | M1ModelTime2 (motor 1 model time 2 constant) o o o v w
Constante de tiempo térmica para el motor 1 con ventilador / refrigeracion forzada si se =
desconecta el ventilador. ©
A
Temp.
(31.01) /(31.02)
Par
» Tiempo
vent. encend. | vent. apagado
Atencion:
Para motores sin ventilador ajuste M1ModelTime (31.01) = M1ModelTime2 (31.02).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
31.03 |M1AlarmLimLoad (motor 1 alarm limit load) o | af 5o W
El convertidor ajusta A107 M10OverLoad [bit 6 de AlarmWord1 (9.06)] si se supera el valor 182
M1AlarmLimLoad (31.03), en porcentaje de M1NomCur (99.03). El valor de salida para el modelo
térmico del motor 1 es Mot1TempCalc (1.20).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
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max
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E/C

31.04 | M1FaultLimLoad (motor 1 fault limit load)
El convertidor se dispara con F507 M10verLoad [bit 6 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el valor
M1FaultLimLoad (31.04), en porcentaje de M1NomCur (99.03). El valor de salida para el modelo
térmico del motor 1 es Mot1TempCalc (1.20).

Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N

1
325

10
%
E

31.05 | M1TempSel (motor 1 temperature selector)
M1TempSel (31.05) selecciona la entrada de temperatura medida del motor 1.
Posibilidades de conexion para la PT100:
— max. 3 PT100 para el motor 1 y 3 PT100 para el motor 2 o bien
— hasta 6 PT100 sélo para el motor 1.
Posibilidades de conexion para la PTC:
— max. 1 PTC para el motor 1y 1 PTC para el motor 2 o bien
— hasta 2 PTC sélo para el motor 1:
0 = NotUsed la medicion de la temperatura del motor 1 esta bloqueada, configuracién
de fabrica
1 =1PT100 EA2 una PT100 conectada a la EA2 en SDCS-IOB-3
2 =2PT100 EA2 dos PT100 conectadas a la EA2 en SDCS-10B-3
3=3PT100 EA2 tres PT100 conectadas a la EA2 en SDCS-IOB-3
4 = 4PT100 EA2/3 cuatro PT100, 3 conectadas a la EA2 y 1 conectada a la EA3 en SDCS-
I0B-3
5=5PT100 EA2/3 cinco PT100, 3 conectadas a la EA2 y 2 conectadas a la EA3 en SDCS-
I0B-3
6 =6PT100 EA2/3 seis PT100, 3 conectadas a la EA2 y 3 conectadas a la EA3 en SDCS-
I0B-3
7 =1PT100 Al7 una PT100 conectada a la Al7 en RAIO2
8 =2PT100 Al7 dos PT100 conectadas a la Al7 en RAIO2
9 =3PT100 AI7 tres PT100 conectadas a la Al7 en RAIO2
10 = 4PT100 Al7/8 cuatro PT100, 3 conectadas a la Al7 y 1 conectada a la Al8 en RAIO2
11 =5PT100 Al7/8 cinco PT100, 3 conectadas a la Al7 y 2 conectadas a la Al8 en RAIO2
12 =6PT100 Al7/8 seis PT100, 3 conectadas a la Al7 y 3 conectadas a la Al8 en RAIO2
13 =1PTC EA2 una PTC conectada a la EA2 en SDCS-IOB-3
14 =2PTC EA2/3 dos PT100, 1 conectada a la EA2 y 1 conectada a la EA3 en SDCS-IOB-
3
15 =1PTC EA2/Conuna PTC conectada a la EA2 en SDCS-CON-4
Nota 1:
Al7 y Al8 deben activarse mediante AIO ExtModule (98.06).
Nota 2:
Si s6lo se conecta una PT100 a una Al de la SDCS-IOB-3, debera configurarse el intervalo de
entrada mediante puentes, para obtener una ganancia de 10. Por lo que respecta a los ajustes de
los puentes para intervalos de entrada y fuentes de intensidad constante, consulte el Manual de
hardwatre.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

NotUsed

1PTC EA2/Con
NotUsed

31.06 |M1AlarmLimTemp (motor 1 alarm limit temperature)
El convertidor ajusta A106 M10verTemp [bit 5 de AlarmWord1 (9.06)] si se supera
M1AlarmLimTemp (31.06). El valor de salida para la temperatura medida del motor 1 es
Mot1TempMeas (1.22).
Nota 1:
Las unidades dependen de M1TempSel (31.05).

Escalado ent.: ==1°C/1Q/1 Tipo: Si Volatil: N

-10
4000
°C/IQ/-
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— m c ~
Eleep|

31.07 | M1FaultLimTemp (motor 1 fault limit temperature) o o o o
El convertidor se dispara con F506 M10OverTemp [bit 5 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el = 8 a
valor M1FaultLimTemp (31.07). El valor de salida para la temperatura medida del motor 1 es N ~
Mot1TempMeas (1.22). 9
Nota 1:

Las unidades dependen de M1TempSel (31.05).
Escalado ent.: 1==1°C/1Q/1 Tipo: Si Volatil: N

31.08 | M1KlixonSel (motor 1 klixon selector) o g '|lo
El convertidor se dispara con F506 M10verTemp [bit 5 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona 7 a @
una entrada digital y el Klixon se halla abierto: % L %

0 = NotUsed sin reaccion, configuracion de fabrica Z Z
1=ED1 0 = fallo, 1 = sin fallo
2 =ED2 0 = fallo, 1 = sin fallo
3 =ED3 0 = fallo, 1 = sin fallo
4 =ED4 0 = fallo, 1 = sin fallo
5=ED5 0 = fallo, 1 = sin fallo
6 = ED6 0 = fallo, 1 = sin fallo
7 =ED7 0 = fallo, 1 = sin fallo
8 = EDS8 0 = fallo, 1 = sin fallo
9=ED9 0 = fallo, 1 = sin fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 0 = fallo, 1 = sin fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 0 = fallo, 1 = sin fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
Nota 1:
Se pueden conectar varios Klixon en serie..
Escalado ent.: == Tipo: C Volatil: N
<
™
o Pantalla del panel de control del DCS800
2
O
Visualizacion de senales y parametros en el panel de control del DCS800:
LOC U
DispParam1sel (34.01)1+——— 15.0 rpm
DispParam2Sel (34.08)+— 3 7 V
DispParam3Sel (34.15)+—* 17 3 A
DIR | MENU
Si se ajusta un parametro de visualizacién a 0, no se mostrara la sefal o el parametro.
Si se ajusta un parametro de visualizacion de 101 a 9999, mostrara la sefal o el parametro
correspondiente. Si una sefal o parametro no existe, la pantalla muestra “n.a.”.

34.01 | DispParam1Sel (select signal / parameter to be displayed in the DCS800 Control Panel row | o o | | O
1) & 2
Puntero del indice de destino de la primera fila de visualizacion del panel de control del DCS800 @

[p. ej. 101 equivale a MotSpeedFilt (1.01)].
Escalado ent.: == Tipo: | Volatil: N

34.02 [Sin usar

34.03 | Sin usar
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

34.04

Sin usar

34.05

Sin usar

34.06

Sin usar

34.07

Sin usar

34.08

DispParam2Sel (select signal / parameter to be displayed in the DCS800 Control Panel row
2)
Puntero del indice de destino de la segunda fila de visualizacion del panel de control del DCS800
[p. €. 114 equivale a ArmVoltAct (1.14)].

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

114

34.09

Sin usar

34.10

Sin usar

34.11

Sin usar

34.12

Sin usar

34.13

Sin usar

34.14

Sin usar

34.15

DispParam3Sel (select signal / parameter to be displayed in the DCS800 Control Panel | row

3)
Puntero del indice de destino de la tercera fila de visualizacion del panel de control del DCS800
[p. €j. 116 equivale a ConvCurAct (1.16)].

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

116

34.16

Sin usar

34.17

Sin usar

34.18

Sin usar

34.19

Sin usar

34.20

Sin usar

34.21

Sin usar

Grupo 42

Control de freno

El control de freno se activa mediante M1BrakeCtrl (42.01) y controla automaticamente un freno
mecanico con el comando Run [bit 3 de MainCtrlWord (7.01)]. La ldgica interna esta disefiada
para cumplir con los requisitos de frenos de retencién, como es el caso en convertidores de
carros o bobinas, asi como los requisitos de cargas colgantes, como en el caso de gruas. Se
incluyen las siguientes funciones:
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max.

def.
Unid

E/C

a velocidad cero

o control superior

TorgProvOK -

[AuxCtrlWord2 (7.03)bit 11] -
BalRef (24.11)pr
TorgSel (26.01)

BalSpeedCitrl [AuxCtriWord (7.02)bit 8]
or TorgRefA (25.01)

Par de arranque ajustable

[UsedMCW (7.04) bit 3]
StrtTorqRefSel (42.07) ——|

StrtTorqRef (42.08) ——

Brake open (lift) command
[AuxStatWord (8.02) bit 8]

M1BrakeFltTime (42.05) ——

M1BrakeLongTime (42.12) =

BrakeEStopMode (42.09) ———

Run

Légica
freno

Fallos, alarmas y paro de emergencia (E-stop) del freno
BrakeFaultFunc (42.06) ———»

M1BrakeAckSel (42.02) —|

—_—

Apertura (alzamiento) y cierre (aplicacion) mecanicos y demoras

Run -
[UsedMCW (7.04) bit 3] ”
bri Légica
3 (alzamiento) de freno
M1zeroSpeedDly (42.04) M cerrar [AuxStatWord (8.02) bit 8]
M1BrakeStopDly (42.13) ——|
Verificacion de par
Run
[UsedMCW (7.04)bit 3 >
, . F556 TorqPro
MotCur (1.06)y—— p'?é‘;?;ﬂadaediﬁﬁa M1TorgProvTime (42.10)— %?egrulga—:» [Faultw[)? A (;_04)bit 7

Comando de apertura
(alzamiento) de freno

[AuxStatWord (8.02) bit 8]

A122 MechBrake
Légica | > [AlarmWord2 (9.07) bit 5]
conf. freno
abrir F552 MechBrake
[FaultWord4 (9.04) bit 3]
cerrar
A166 BrakeLongFalling
E-stop [AlarmWord1 (9.06) bit 15]
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Unid
E/C

Todas las referencias de velocidad deben encaminarse a través de la rampa de velocidad.

Con el control de freno On [M1BrakeCtrl (42.01)] y RdyRef [bit 2 de MainStatWord (8.01)] =1, se
realiza la verificacion de par si esta seleccionada. Luego la referencia de par se ajusta a
StrtTorqRef (42.08) y se emite el comando de apertura (alzamiento) de freno.

El comando de apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] se envia
al freno con una demora M1BrakeLiftDly (42.11). Una vez transcurrido M1BrakeLiftDly (42.11) se
inicia M1BrakeRefDly (42.03). Durante M1BrakeRefDly (42.03) la rampa de velocidad se reduce a
cero y la referencia de par iguala a StrtTorgRef (42.08). Una vez transcurrido M1BrakeRefDly
(42.03) o si esta activada la confirmacion de freno (si esta seleccionada con M1BrakeAckSel
(42.02)), se elimina la restriccion de la referencia de velocidad. Esta funcién compensa la demora
de apertura (alzamiento) mecanica del freno.

Con Run [bit 3 de UsedMCW (7.04)] = 0 y la velocidad del motor por debajo de ZeroSpeedLim
(20.03), M1ZeroSpeedDly (42.04) empieza a compensar durante el tiempo que el convertidor
necesita para decelerar de ZeroSpeedLim (20.03) a velocidad actual = 0. Hasta que transcurre
M1ZeroSpeedDly (42.04) el freno se mantiene abierto (alzado).

Una vez transcurrido M1ZeroSpeedDly (42.04), se elimina el comando de apertura (alzamiento)
de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y se inicia la demora de cierre (aplicacién) de
freno M1BrakeStopDelay (42.13). Durante M1BrakeStopDelay (42.13) o hasta que se elimine la
confirmacion de freno, el control de motor permanece activo con una referencia de velocidad
ajustada a cero, asi como el regulador de velocidad. Esta funcién compensa la demora de cierre
(aplicacién) mecanico del freno.

El freno puede forzarse mediante ForceBrake [bit 12 de AuxCtriWord2 (7.03)]

ForceBrake = 1 Si ForceBrake esta ajustado, el freno permanece cerrado (aplicado).
Si se envia el comando Run [bit 3 de MainCtriWord (7.01)] a un
convertidor en estado RdyOn o RdyRef [bits 0 y 1 de MainStatWord
(8.01)], se iniciara la légica del freno hasta el comando de apertura de
freno.

Un convertidor en estado Running [bit 2 de MainStatWord (8.01)] se
detendra con una rampa y se cerrara (aplicara) el freno, pero el
convertidor permenecera en estado Running.

ForceBrake = 0 El freno se controla con la I6gica de freno interna en el grupo 42

(control de
freno).

42.01

M1BrakeCtrl (motor 1 brake control)
Libera el control del freno del motor 1:
0 = NotUsed la l6gica de freno esta bloqueada, configuracion de fabrica
1=0n la I6gica de freno se libera segun sus ajustes de parametros
2 = BrakeClose modo de prueba, la I6gica de freno funcionara pero el freno estara
siempre cerrado (aplicado)
3 = BrakeOpen modo de prueba, la Idgica de freno funcionara pero el freno estara
siempre abierto (alzado)
Atencion: Un freno cerrado (aplicado) se abrira (alzard)
inmediatamente. No use este modo con un convertidor de gria no
guardado, por ejemplo.
El comando de apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd se puede leer en el bit 8 de
AuxStatWord (8)] y se puede conectar a la salida digital que controla el freno.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

NotUsed
BrakeOpen

NotUsed
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42.02 | M1BrakeAckSel (motor 1 brake acknowledge selector) o | o | w
El convertidor ajusta A122 MechBrake [bit 5 de AlarmWord2 (9.07)], F552 MechBrake A= P
[bit 3 de FaultWord4 (9.04)] o A116 BrakeLongFalling [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)] en funcién % g %
de BrakeFaultFunc (42.06) si se ha seleccionado una entrada digital y falla la confirmacion de 295 =2
freno: <
0 = NotUsed la confirmacién de freno esta bloqueada, configuracion de fabrica
1 =ED1 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
2 =ED2 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
3 =ED3 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
4 =ED4 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
5=ED5 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
6 = ED6 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
7 =ED7 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
8 = ED8 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
9 =ED9 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
10 = ED10 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
12 = MCW Bit11 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 11 de
MainCtriWord (7.01)
13 = MCW Bit12 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 12 de
MainCtriWord (7.01)
14 = MCW Bit13 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 13 de
MainCtriWord (7.01)
15 = MCW Bit14 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 14 de
MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit15 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 15 de
MainCtriWord (7.01)
17 = ACW Bit12 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 12 de
AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 13 de
AuxCtriWord (7.02)
19 = ACW Bit14 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 14 de
AuxCtriWord (7.02)
20 = ACW Bit15 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 15 de
AuxCtriWord (7.02)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
42.03 | M1BrakeRefDly (motor 1 brake reference delay) o o ~| » w
Demora de apertura (alzamiento) del freno. Esta funcién compensa la demora de apertura =
(alzamiento) mecanica del freno. Durante el arranque del convertidor, Run [bit 3 de MainCtriWord
(7.01)] = 1, la referencia de velocidad se reduce (la salida de rampa se ajusta a cero) y la salida
del regulador de velocidad se ajusta al par de arranque [véase StrtTorqRefSel (42.07)] hasta que
transcurra M1BrakeRefDly (42.03).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
42.04 |M1ZeroSpeedDly (motor 1 zero speed delay) o ol o v w
Esta funcion compensa durante el tiempo que necesita el convertidor para decelerar de ©
ZeroSpeedLim (20.03) a velocidad actual = 0. Hasta que transcurra M1ZeroSpeedDly (42.04) el
freno se mantiene abierto (alzado).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
42.05 | M1BrakeFItTime (motor 1 brake fault time) o o — « w
Monitor de confirmacién de apertura (alzamiento) de freno. Durante este tiempo el comando de ©
apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y la sefal de
confirmacion de freno [M1BrakeAckSel (42.02)] pueden ser diferentes sin provocar A122
MechBrake [bit 5 de AlarmWord2 (9.07)] ni F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)], segun
BrakeFaultFunc (42.06).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
42.06 | BrakeFaultFunc (brake fault function) g o = w
Con el motor seleccionado, BrakeFaultFunc (42.06) determina la reaccion frente a una 35S 3
confirmacion de freno invalida: =e

0 =Alarm el convertidor ajusta A122 MechBrake [bit 5 de AlarmWord2 (9.07)] como
reaccion frente a una confirmacion invalida de apertura (alzamiento) o cierre
(aplicacion) de freno
1 = Fault el convertidor se dispara con F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)]
como reaccion frente a una confirmacion invalida de apertura (alzamiento) o
cierre (aplicacién) de freno, configuracion de fabrica
3 =Crane el convertidor se dispara con F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)]
como reaccion frente a una confirmacion invalida de apertura (alzamiento) Se
ajusta A116 BrakeLongFalling [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)] como reaccion
frente a una confirmacion invalida de cierre (aplicacion) de freno.
En caso de producirse A166 BrakeLongFalling [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)]
la referencia de velocidad se ajusta a cero y el regulador de velocidad se
mantiene activo hasta que se detenga el convertidor, ya sea mediante On =0
[bit 0 de UsedMCW (7.04)] o mediante Off2N = 0 [bit 1 de UsedMCW (7.04),
Emergency Off / Coast Stop].
Nota 1:
Si el comando de apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)]y la
sefal de confirmacion de freno [M1BrakeAckSel (42.02)] son diferentes durante un tiempo
superior al ajustado en M1BrakeFltTime (42.05), se ajustara A122 MechBrake [bit 5 de
AlarmWord?2 (9.07)] o F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)] segun BrakeFaultFunc
(42.06).
Nota 2:
Si el comando de cierre (aplicacion) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y la sefal
de confirmacién de freno [M1BrakeAckSel (42.02)] son diferentes durante un tiempo superior al
ajustado en M1BrakeLongTime (42.12), se ajustara A122 MechBrake [bit 5 de AlarmWord2
(9.07)] o F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)] o A116 BrakeLongFalling [bit 15 de
AlarmWord1 (9.06)] segun BrakeFaultFunc (42.06).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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42.07 | StriTorgRefSel (starting torque reference selector) o o o | w
Con el motor seleccionado, selector del par de arranque: ? j ?
0 = NotUsed la funcién de par de arranque se halla bloqueada y la referencia de par de % %
arranque es fija e igual a cero, configuracion de fabrica P z
1 = Memory memoria de par liberada; el valor minimo es igual al valor absoluto de
StrtTorqRef (42.08)
2 = StrtTorqRef  StrtTorqRef (42.08)
3 =EA1 entrada analogica EA1
4 = EA2 entrada analdgica EA2
5=EA3 entrada analdgica EA3
6 = EA4 entrada analégica EA4
7 = EA5 entrada analdgica EA5
8 = EA6 entrada analdgica EA6
Nota 1:
La memoria de par es el preajuste del par que se realiza durante el arranque con, por ejemplo,
una carga suspendida. El par preajustado es igual al par actual almacenado cuando se elimina el
comando de apertura (alzamiento) de freno. Tras encender el convertidor se ajusta el valor de
StrtTorqRef (42.08) como memoria de par.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
42.08 | StriTorqRef (start torque reference) ) ] o +9 w
Con el motor seleccionado, referencia externa de par en porcentaje de MotNomTorque (4.23). % 39 °
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
42.09 |BrakeEStopMode (emergency stop mode brake) o o o '|w
Con el motor seleccionado BrakeEStopMode (42.09) determina la reaccién cuando el bit 2 de T—% % T—%
UsedMCW (7.04) Off3N (respectivamente E-stop) esta ajustado a bajo: g 5 g
0 = Disable el freno se cierra (aplica) segun el control de freno estandar, configuracion de
fabrica
1 = Enable el freno se cierra (aplica) inmediatamente junto con el comando de paro de
emergencia (E-stop)
Nota 1:
Si BrakeEStopMode (42.09) = Enable el tiempo de E StopRamp (22.04) debe ser menor que el
tiempo necesario para detener el motor sélo con el freno mecanico.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
42.10 | M1TorgProvTime (motor 1 torque proving time) o ol o v w
Confirmacion de verificacion de par de freno. El convertidor se dispara con F556 TorqgProv [bit 7 =
de FaultWord4 (9.04)] si se ha ajustado el comando Run [bit 3 de MainCtrlWord (7.01)] y no se ha
ajustado la confirmacion TorgProvOK [bit 11 de AuxCtriWord2 (7.03) bit 11] antes de que haya
transcurrido M1TorqProvTime (42.10).
Si M1TorgProvTime (42.10) se ajusta a cero la verificacion de par estard inactiva.
Nota 1:
La sefal de confirmacion TorqProvOK debe proporcionarla el programa adaptable, un programa
de aplicacion o el control superior y se ajusta mediante un flanco ascendente (0 — 1).
La referencia de par se puede ajustar mediante BalRef (24.11) o TorqSel (26.01) y BalSpeedCitrl
[bit 8 de AuxCtriWord (7.02)] o TorqRefA (25.01). La reaccion del convertidor puede obtenerse de
MotCur (1.06).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
42.11 | M1BrakeLiftDly (motor 1 brake lift delay) o ol o v w
Demora de apertura (alzamiento) del freno. Esta funcién retrasa el comando de apertura ©
(alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] hasta que haya transcurrido
M1BrakelLiftDly (42.11).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e




229

Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
é © |5 IS m
E°P
42.12 | M1BrakeLongTime (motor 1 brake long time) o ol < vl w
Monitor de confirmacién de cierre (aplicacion) de freno. Durante este tiempo el comando de cierre ©
(aplicacidon) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y la sefal de confirmacion de freno
[M1BrakeAckSel (42.02)] pueden ser diferentes sin provocar A122 MechBrake [bit 5 de
AlarmWord2 (9.07)], F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)] ni A116 BrakeLongFalling
[bit 15 de AlarmWord1 (9.06)], segun BrakeFaultFunc (42.06).
Escaladoent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
42.13 | M1BrakeStopDly (motor 1 brake stop delay) o o — v w
Demora de cierre (aplicacion) de freno. Esta funcion se inicia después de que haya transcurrido ©
M1ZeroSpeedDly (42.04) y compensa la demora de cierre (aplicacion) mecanico del freno.
Durante el paro del convertidor, Run [bit 3 de MainCtriWord (7.01)] = 0, la referencia de velocidad
se reduce (la salida de rampa se ajusta a cero) y el regulador de velocidad permanece activo
hasta que transcurra M1BrakeStopDly (42.13).
Escaladoent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
g - L]
2 Control de intensidad
5
O
43.01 | OperModeSel (operation mode selector) sl o 3 | w
Seleccién del modo del convertidor. 3 & 5
0 = ArmConv convertidor de armadura unica de 6 pulsos, configuracion de fabrica % D %
1 = FieldConv modo del excitador de campo. Atencidn: la entrada digital para la < A <
proteccion de sobretension externa se asigna mediante OvrVoltProt &
(10.13). ™
2 = 12PParMaster maestro paralelo de 12 pulsos
3 =12PParSlave esclavo paralelo de 12 pulsos
4 = 12PSerMaster maestro serie de 12 pulsos
5 =12PSerSlave esclavo serie de 12 pulsos
6 = reservado
hasta el
11 = reservado
Este parametro esta protegido frente a escritura siempre que Run [bit 3 de UsedMCW (7.04)] = 1.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
_— m c =~
ElePpH
43.02 | CurSel (current reference selector) —ul - o
Selector CurSel (43.02): o E o
0 = CurRef311 CurRef (3.11) calculado a partir de la referencia de par, configuracion de Qg &
fabrica 5 Qs
1 = CurRefExt  referencia de intensidad externa CurRefExt (43.03) 92
2 = EA1 entrada analdgica EA1
3 =EA2 entrada analdgica EA2
4 = EA3 entrada analdgica EA3
5=EA4 entrada analégica EA4
6 = EA5 entrada analdgica EA5
7 = EA6 entrada analdgica EA6
8 = FexCurRef referencia de intensidad de campo FldCurRefM1 (3.30) de la armadura del
convertidor a través del DCSLink, sélo disponible si OperModeSel (43.01)
= FieldConv
9 = FluxRefEMF referencia del regulador EMF FluxRefEMF (3.27) de la armadura del
convertidor, s6lo disponible si OperModeSel (43.01) = FieldConv
Nota 1:
Si OperModeSel (43.01) es 12PParSlave, la referencia de intensidad procedente del maestro
paralelo de 12 pulsos sobreescribe CurSel (43.02).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
43.03 | CurRefExt (external current reference) w0 ] o w
Referencia externa de intensidad en porcentaje de M71NomCur (99.03). E}'; S
Nota 1:
CurRefExt (43.03) solo es valida si CurSel (43.02) = CurRefExt.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: Sl Volatil: Y
43.04 | CurRefSlope (current reference slope) ol o o v w
CurRefSlope (43.04) en porcentaje de M1NomCur (99.03) por 1 ms. La limitacién de di/dt esta o ¥ &
situada en la entrada del regulador de intensidad. EN
Escalado ent.: 100 == 1 %/ms Tipo: | Volatil: N
43.05 | ControlModeSel (control mode selector) o o o | w
Seleccién del modo del regulador de intensidad: 3353
0 = Standard regulador PI con compensacion RL de EMF basada en la intensidad g 9 g
actual mas alimentacion hacia adelante, configuracion de fabrica o L &
1 = FeedFwdRef regulador PI con compensacion RL de EMF basada en la intensidad de %
referencia mas alimentacion hacia adelante &
2 = NoFeedFwd regulador PI sin compensacion RL de EMF. Se produce alimentacion
hacia adelante
3 = PowerSupply1 aun no implementado
4 = PowerSupply2 Se introduce PwrSupplyRefExt (43.24) en la cadena de control de
intensidad (directamente después del regulador de intensidad). Se
bloquea el regulador de intensidad.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
43.06 | M1KpArmCur (motor 1 p-part armature current controller) oo - o
Ganancia proporcional del regulador de intensidad. 29
Ejemplo:
El regulador genera un 15 % de la intensidad nominal del motor [M1NomCur (99.03)] con
M1KpArmCur (43.06) = 3, si el error de intensidad es un 5 % de M1NomCur (99.03).
Escalado ent.: 100 ==1 Tipo: | Volatil: N
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indice Nombre de senal/parametro

min.

max
def

Unid
E/C

43.07 | M1TiArmCur (motor 1 i-part armature current controller) o

Tiempo de integracion del regulador de intensidad. M1TiArmCur (43.07) define el tiempo en que

la parte integral del regulador alcanza el mismo valor que la parte proporcional.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M1NomCur (99.03)] con

M1KpArmCur (43.06) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M1NomCur (99.03). Con esta

condiciéon y con M1TiArmCur (43.07) = 50 ms, se sigue que

— el regulador genera el 30% de la intensidad nominal del motor, si el error de velocidad es

constante, una vez transcurridos 50 ms (15% de la parte proporcional y 15% de la parte
integral).

Ajustando M1TiArmCur (43.07) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador de intensidad y

se restaura el integrador.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

10000
50
ms

43.08 | M1DiscontCurLim (motor 1 discontinuous current limit) o

Umbral de intensidad continua / discontinua en porcentaje de M1NomCur (99.03). En estado

actual de intensidad continua / discontinua puede leerse del bit 12 de CurCtriStat1 (6.03).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N

325
100
%
Cc

43.09 | M1ArmL (motor 1 armature inductance) o
Inductancia del circuito de la armadura en mH. Se usa para compensacion EMF:
dl
— * * A
EMF=U, =R *1,—L,* ¢

Escalado ent.: 100 == 1 mH Tipo: | Volatil: N

640

43.10 [ M1ArmR (motor 1 armature resistance) o
Resistencia del circuito de la armadura en mQ. Se usa para compensacion EMF:
di
— * * A
EMF=U,-R,*I,—L, o

Escalado ent.: 1==1mQ Type: | Volatil: N

65500

43.11 | Sin usar

43.12 | Uk (relative short circuit impedance) o | of i w

Para obtener mas informacién, péngase en contacto con su representante de ABB local.
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
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indice Nombre de senal/parametro c xRl
= [ =l
ElEP P
43.13 | FiringLimMode (firing limit mode) x o o
FiringLimMode (43.13) selecciona la estrategia para ArmAlphaMax (20.14): w g g
0 = Fix el limite del angulo de disparo se define con ArmAilphaMax (20.14) cé cé
1 = FixSingle el limite del angulo de disparo se define con ArmAlphaMax (20.14). Cuando g i

se alcanza ArmAlphaMax (20.14) se disparan pulsos de disparo simple,
configuracion de fabrica

2 = Calculated el limite de disparo se reduce de 165° a ArmAlphaMax (20.14), en funcion

de la intensidad actual del motor y de M1DiscontCurlLim (43.08)

3 = CalcSingle misma funcion que en Calculated, pero los pulsos Unicos se disparan

Nota 1:

cuando se alcanza el limite
grados

(0

A
O=165

ArmAlphaMax (20.14

» intensidad
M1DiscontCurLim actual del motor
(43.08)

Los pulsos de disparo Unico fuerzan automaticamente a cero la intensidad discontinua.

Escalado ent.:

1== Tipo: C Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.
max.
def
Unid
E/C

43.14

RevDly (reversal delay)

RevDly (43.14) define el tiempo de demora en ms para la inversién de puente tras detectar
intensidad cero.

| act

Command to CtrlStatMas (6.09)
change direction bit 12 is set

Zero current

detection RevDly

- (43.14) N

A 4

v

B N

ZeroCurTimeOut \
(97.19)

El tiempo de demora de inversidn se inicia cuando se detecta la intensidad cero, después de que
se haya emitido un comando para cambiar el sentido de la intensidad. Tras un comando para
cambiar el sentido de la intensidad, debe alcanzarse la intensidad opuesta antes de que haya
transcurrido ZeroCurTimeOut (97.19); en caso contrario el convertidor se dispara con F533
ReversalTime [bit 0 de FaultWord3 (9.03)].

RevDly (43.14) debe tener el mismo ajuste para el maestro de 12 pulsos y para el esclavo de 12

pulsos, con una sola excepcion:

— Sino se realiza medicion de intensidad en el esclavo serie de 12 pulsos, ajuste RevDly
(43.14) en el esclavo serie de 12 pulsos al valor minimo (0 ms). Este ajuste hace que el
esclavo serie de 12 pulsos base su inversion de puente en la informacién de intensidad
cero recibida a través del DCSLink [bit 12 de CtriStatMas (6.09)]. No se afiade ninguna

demora de inversion adicional, ya que el maestro retrasa el bit 12 segun su propio
RevDly (43.14).

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

600

ms

43.15

Sin usar

43.16

RevMode (reversal mode)

RevMode (43.16) define el comportamiento del regulador de velocidad y de la referencia de

velocidad durante la inversidon de puente y campo (inversion de par):

0=Soft durante la inversion se bloquea el regulador de velocidad --> inversion sin saltos

1=Hard durante la inversion se libera el regulador de velocidad --> se equilibra el error de
contorneado, configuracion de fabrica

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

Soft
Hard
Hard
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Nombre de senal/parametro c xRl
= o =m
EIEC P
Limite de intensidad en funcion de la velocidad:
I
A
ArmCurLimSpd1 (43.18)
ArmCurLimSpd2 (43.19)
ArmCurLimSpd3 (43.20)
ArmCurLimSpd4 (43.21)
ArmCurLimSpd5 (43.22)
> n
0  MaxCurLimSpeed Nmax
(43.17)
Nmax= valor absoluto maximo de M1SpeedMin (20.01) y M1SpeedMax (20.02)
43.17 | MaxCurLimSpeed (speed limit for maximum armature current) o o o g w
Valor minimo de velocidad para reduccion de la intensidad de la armadura. § 3 g
32767 -
Limitado internamente de O rpm a (2.29)* rpm
20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
43.18 | ArmCurLimSpeed1 (armature current at speed limit 1) o | | o W
Limite de intensidad de la armadura, en porcentaje de M1NomCur (99.03), a MaxCurLimSpeed S
(43.17).
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacion de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
43.19 | ArmCurLimSpeed2 (armature current at speed limit 2) of | | 9 w
Limite de intensidad de la armadura, en porcentaje de M1NomCur (99.03), a la velocidad: S

(43.17) + %* [n,.. —(43.17)]

donde: n__ = Max [|(20.07)l, 1(20.02)|]
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es vdlido el limite con
el valor minimo.

Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
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indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
= |© =l
EIEC P
43.20 | ArmCurLimSpeed3 (armature current at speed limit 3) o| | vl o W
Limite de intensidad de la armadura, en porcentaje de M1NomCur (99.03), a la velocidad: S
1
(43.17) + E* [n_. —(43.17)]
donde: n__ = Max [(20.01)l, 1(20.02)I]
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacion de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
43.21 | ArmCurLimSpeed4 (armature current at speed limit 4) of | | 9 w
Limite de intensidad de la armadura, en porcentaje de M1NomCur (99.03), a la velocidad: S
3
(43.17) + Z* [n,.. —(43.17)]
donde: n__ = Max [I(20.017)l, 1(20.02)|]
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. €j. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
43.22 | ArmCurLimSpeed5 (armature current at speed limit 5) of | | 9 w
Limite de intensidad de la armadura, en porcentaje de M7NomCur (99.03), n__ = Max [1(20.01)l, S
[(20.02)].
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. €j. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
43.23 | Sin usar
43.24 | PwrSupplyRefExt (external reference power supply) o ol of 9 w
Referencia externa de intensidad de alimentacion, en porcentaje de M1NomVolt (99.02). f o
Nota 1:
PwrSupplyRefExt (43.24) sdlo es vélida si ControlModeSel (43.05) = PowerSupply2.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

Grupo 44

Excitacion de campo

44.01

FldCtriIMode (field control mode)
Seleccién del modo de control de campo del motor 1:
0 = Fix campo constante (sin debilitamiento de campo), sin control EMF, sin
inversion de campo, configuracién de fabrica
1=EMF debilitamiento de campo activo, control EMF activo, sin inversion de
campo
2 = Fix/Rev campo constante (sin debilitamiento de campo), sin control EMF,
inversion de campo activa
3 = EMF/Rev debilitamiento de campo activo, control EMF activo, inversiéon de campo
activa
4 = Fix/Opti campo constante (sin debilitamiento de campo), sin control EMF, sin
inversion de campo, OptiTorque activo
5 = EMF/Opti debilitamiento de campo activo, control EMF activo, sin inversion de
campo, OptiTorque activo
6 = Fix/Rev/Opti  campo constante (sin debilitamiento de campo), sin control EMF,
inversion de campo activa, OptiTorque activo
7 = EMF/Rev/Opti debilitamiento de campo activo, control EMF activo, inversion de campo
activa. OptiTorque activo
Nota 1:
El modo de control de campo para el motor 2 depende de los ajustes de M2RefFieldMode (45.13).
Nota 2:
No se puede llegar al intervalo de debilitamiento de campo cuando M1SpeeFbSel (50.03) = EMF.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

Fix

EMF/Rev/Opti

Fix

44.02

M1KpFex (motor 1 p-part field current controller)

Ganancia proporcional del regulador de intensidad de campo.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M1NomFIdCur (99.11)] con

M1KpFex (44.02) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M1NomFIdCur (99.11).
Escalado ent.: 100 == 1 Tipo: | Volatil: N

325

0.2

44.03

M1TiFex (motor 1 i-part field current controller)

Tiempo de integracion del regulador de intensidad de campo. M1TiFex (44.03) define el tiempo en

que la parte integral del regulador alcanza el mismo valor que la parte proporcional.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M1NomFIdCur (99.11)] con

M1KpFex (44.02) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M1NomFIdCur (99.11). Con esta

condiciéon y con M1TiFex (44.03) = 200 ms, se sigue que

— el regulador genera el 30% de la intensidad de campo nominal del motor, si el error de

velocidad es constante, una vez transcurridos 200 ms (15% de la parte proporcional y
15% de la parte integral).

Ajustando M1TiFex (44.03) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador de intensidad y se

restaura el integrador.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

200

ms
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44.04 | M1FldHeatRef (motor 1 field heating reference) o o of ;o w
Referencia de intensidad de campo, en porcentaje de M1NomFieldCur (99.11), para 22
calentamiento de campo [FldHeatSel (21.18)] o reduccién de campo.

La reducciond e campo se libera, para el motor 1, mediante M1FildHeatRef (44.04) < 100% y se
activa si:
— Run =1 [bit 3 de UsedMCW (7.04)] durante mas de 10 sy
— se selecciona el otro motor mediante ParChange (10.10) y se puede ver en MotSel (8.09)
Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N

44.05 | Sin usar

44.06 | Sin usar

44.07 | EMF CtrlPosLim (positive limit EMF controller) o o of ;o w
Limite positivo del regulador EMF, en porcentaje del flujo nominal. =y

Escalado ent.: 1=1% Tipo: | Volatil: N

44.08 | EMF CtrINegLim (negative limit EMF controller) o o of 9 w

Limite negativo del regulador EMF, en porcentaje del flujo nominal. = 2
Escalado ent.: 1==1%  Tipo: | Volatil: N ' '

44.09 | KpEMF (p-part EMF controller) o w1 | w
Ganancia proporcional del regulador EMF. 8 o
Ejemplo:

El regulador genera un 15% del EMF nominal del motor con KpEMF (44.09) = 3, si el error de
EMF es un 5% de M1NomVolt (99.02).
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N

44.10 | TiEMF (i-part EMF controller) o ol o v w
Tiempo de integracion del regulador EMF. TIEMF (44.10) define el tiempo en que la parte integral g g
del regulador alcanza el mismo valor que la parte proporcional. 3
Ejemplo:

El regulador genera un 15% del EMF nominal del motor con KpEMF (44.09) = 3, si el error de

EMF es un 5% de M1NomVolt (99.02). Con esta condicion y con TIEMF (44.10) = 20 ms, se sigue

que

— el regulador genera el 30% de la EMF nominal del motor, si el error de EMF es

constante, una vez transcurridos 20 ms (15% de la parte proporcional y 15% de la parte
integral).

Ajustando TiEMF (44.10) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador EMF y se restaura el

integrador.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

44.11 | Sin usar

44.12 | FIdCurFlux40 (field current at 40% flux) o o 9 9 w
Intensidad de campo a un flujo del 40%, en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11). =

Escalado ent.: =1% Tipo: | Volatil: N

44.13 | FIdCurFlux70 (field current at 70% flux) o o of ;q w

Intensidad de campo a un flujo del 70%, en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11). 2™~
Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N

44.14 | FIdCurFlux90 (field current at 90% flux) o o o ;9 w

Intensidad de campo a un flujo del 90%, en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11). =
Escalado ent.: =1% Tipo: | Volatil: N
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44.15 | FIdWeakDyn (dynamic field weakening) o of ol «9 w
Si la velocidad del motor traspasa rapidamente el punto de debilitamiento de campo (== velocidad | ¥ £ 2 °
base) se puede producir un sobreimpulso. Para solucionar este problema se puede disminuir el
punto de debilitamiento de campo mediante FIdWeakDyn (44.15). FldWeakDyn (44.15) se ajusta
en porcentaje de M1BaseSpeed (99.04).
Nota 1:
El regulador EMF compensa el punto de debilitamiento de campo disminuido en caso de
velocidad constante o cambio a baja velocidad. EMF CtrlPosLim (44.07) debe ajustarse lo
bastante alto como para permitir que el regulador EMF compense.
Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N
44.16 | Sin usar
44.17 |FldBoostSel (field boost selector) o v o | w
Selector de FldBoostSel (44.17): A= B
0 = NotUsed el refuerzo de campo esté bloqueado, configuracion de fabrica % @ %
1 =Run el refuerzo de campo se inicia con Run = 1 [bit 3 de MainCtriWord (7.01)] | Z % z
2 =ED1 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo <
3 =ED2 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
4 = ED3 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
5=ED4 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
6 = ED5 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
7 = ED6 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
8 = ED7 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
9=ED8 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo
10 = ED9 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo; sélo disponible con
tarjeta de ampliacién digital
11 =ED10 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo; sélo disponible con
tarjeta de ampliacion digital
12 = ED11 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo; sélo disponible con

tarjeta de ampliacion digital
13 = MCW Bit11 1 = refuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 11 de MainCtriWord

14 = MCW Bit12 g7.=0r2fuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 12 de MainCtrlWord
15 = MCW Bit13 $7.=0r2fuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 13 de MainCtrlWord
16 = MCW Bit14 gzzorgfuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 14 de MainCtrlWord
17 = MCW Bit15 gzzorgfuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 15 de MainCtrlWord
18 = ACW Bit12 §7.=0r2fuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 12 de AuxCtrlWord
19 = ACW Bit13 gzzorzgfuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 13 de AuxCtriWord
20 = ACW Bit14 gzzorzgfuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 14 de AuxCtriWord
21 = ACW Bit15 gzzorze)fuerzo de campo, 0 = sin refuerzo de campo, bit 15 de AuxCtriWord
(7.02)
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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44.18 | FldBoostFact (field boost factor) o o o «o w
Factor de refuerzo de campo, en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11). La intensidad de refuerzo | & € 2 °
de campo resultante debe ser inferior a la intensidad nominal del excitador de campo utilizado. Si
la intensidad de refuerzo de campo se halla fuera del intervalo, se genera A132 ParConflict [bit
15 de AlarmWord2 (9.07)].
Nota 1:
Si FldBoostFact (44.18) > 100% y M1UsedFexType (99.12) = OnBoard a DCF804-0060 o FEX-4-
Term5A S M1FidSacle (45.20) debe ajustarse en consecuencia.
Ejemplo:
M1NomFIdCur (99.11) = 20 Ay FldBoostFact (44.18) = 150%, entonces S M1FldSacle (45.20) =
30A
Nota 2:
Si FldBoostFact (44.18) > 100% y M2UsedFexType (49.07) = OnBoard a DCF804-0060 o FEX-4-
Term5A S M2FidSacle (45.21) debe ajustarse en consecuencia.
Escalado ent.: 1=1% Tipo: | Volatil: N
44.19 |FldBoostTime (field boost time) ol ol o v w
Tiempo que debe durar el refuerzo de campo. 3
Escalado ent.: 1==1s Tipo: | Volatil: N
44.20 | Sin usar
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RevVoltMargin (44.21), en porcentaje de NomMainsVolt (99.10), es un margen de seguridad para
la tensidn del motor en modo regenerativo. Si se ajusta RevVoltMargin (44.21) a 0, no se ofrece
proteccion frente a fallos de comunicacion (paso de impulsos).
Atencion:
El motor esta inactivo hasta que se alcanza una tensién de motor segura para el modo
regenerativo. En caso de que esté activado el debilitamiento de campo, p. €. FIdCtrIMode (44.01)
= EMF, se disminuye la intensidad de campo para una adaptacion mas rapida de la tension del
motor.
Udi(x
A
generacién| accionam.

Ugenmax © tENSION MAx. regen.

(0= 1507 4

Unnomax - t€NSION Méx regen.
(o= 15°)

RevVoltMargin (44.21)
Ugenvoror : tENSION Motor regen. v
con margen de seguridad

-~
» |

Ugenmotor - tENSION Motor regen.

A con margen de seguridad
RevVoltMargin (44.21)
. i 5 Y Ugema : tension max. regen.
Unowax & t€NSION Max. de motor (0= 150°)

(0= 15°)

accionam.| generacion

Para el modo regenerativo se cumple:

U genMotor =| U genMax | -U Safety

con U gmax =1.35% €COS &g * U pains
U genmax =1.35* cos (20.14)*U

Mains
y U sery = (44.21) dedondesesigue:
U genMotor =]1.35* c0s (20.14) * U ains | —(44.2D)* U s
Ejemplo:
Con ArmAlphaMax (20.14) = 150°, RevVoltMargin (44.21) = 10% y U,,... = NomMainsVolt (99.10)
se sigue que:
U genmiotor =[1.35* cos 150°* U irs | - 0-2* U s
U genMotor :| -116*U Mains | -0.1*U Mains
U genMotor = 106* U Mains
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N

indice Nombre de senal/parametro c xRl

— m c ~

Eleep|

44.21 | RevVoltMargin (reversal voltage margin) ol of «©| 3o w
QA o
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44.22 | VoltRefExt (external voltage reference) o o o w
Referencia externa de tensién en porcentaje de M1NomVolt (99.02). 23
Nota 1:

VoltRefExt (44.22) sdlo es vélida si EMF RefSel (44.23) = VoltRefExt.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: Y
44.23 | EMF RefSel (EMF reference selector) a9 | w
Selector de EMF RefSel (44.23): g g
0 = EMF Internal EMF calculado internamente, configuracion de fabrica g he
1 = VoltRefExt VoltRefExt (44.22) referencia de tension externa ol B
2 =EA1 entrada analdgica EA1 E >
3 =EA2 entrada analdgica EA2
4 = EA3 entrada analégica EA3
5=EA4 entrada analdgica EA4
6 = EA5 entrada analdgica EA5
7 = EA6 entrada analégica EA6
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

44.24 |Sin usar

44.25 | VoltCorr (voltage correction) o o o w
Correccion de tension en porcentaje de M1NomVolt (99.02). Se ahade a VoltRef1 (3.25). 22

Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: Y '

44.26 |VoltRefSlope (voltage reference slope) — o o v w
Pendiente de la referencia de tensién, en porcentaje de M1NomVolt (99.02) por 1 ms. La g = §°
limitacion dv/dt esta situada en la entrada del regulador EMF. o

Escalado ent.: 100 == 1 %/ms Tipo: | Volatil: N
44.27 | FluxCorr (flux correction) o of of ;o w
FluxCorr (44.27) se afade a la suma de la referencia de flujo FluxRefSum (3.28). ==
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N '
g - L] - LY 4
2 Ajustes del convertidor de excitacion
S
S
(]

45.01 | M1FreewhiLev (motor 1 freewheeling level) ol ol o] v w
Valor de giro libre del excitador de campo del motor 1 [s6lo cuando M1UsedFexType (99.12) = g« §°
DCF804-0050 o DCF804-0060] en porcentaje / ms de la tensién de alimentacion de campo actual. ™ &

Si dos mediciones sucesivas de la tension CA difieren en mas de M1FreewhliLev (45.01), se
activa la funcién de giro libre.
Escalado ent.: 1==1%/ms Tipo: | Volatil: N

45.02 | M1PosLimCtrl (motor 1 positive output limit field current controller) o o of 9 w

Limite de salida positiva del controlador de intensidad del excitador de campo del motor 1, en 22

porcentaje de la tensidn de salida maxima del excitador de campo.
Nota:
Los excitadores de campo 4-Q que pueden invertir la intensidad de campo también usaran
M1PosLimCltrl (45.02) como limite negativo.
Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N

45.03

Sin usar

45.04

Sin usar
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45.05 | M1FIdRefMode (motor 1 field current reference mode) 455 w
Selector de M1FIdRefMode (45.05): of W ¢
0 = Internal Referencia de intensidad de campo del motor 1, segln el movimiento 5‘5’ T 5‘5’
compartido MotSel (8.09) o calentamiento de campo FldHeatSel (21.18), | ~ E -
configuracion de fabrica. =
1 = M2FIdCurRef Ia referencia de intensidad de campo se obtiene del motor 2 =
2 = M1FIdRefExt referencia de intensidad de campo externa M1FIldRefExt (45.06)
ParChange ‘;
FldHeatSel [21.18 K
M1FIdRefMode :
—@] Inversion :
doe cameo M1FIdHeatRef
Tgrque MLFIdRefExt
(grupo 45)
ParChange -:
FldHeatSel
M2FIdRefMode
M2FIdHeatRef .
M2FIdRefExt
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
45.06 | M1FIdRefExt (motor 1 external field current reference) o o o «o w
Entrada de referencia externa de intensidad de campo del motor 1, en porcentaje de SESES
M1NomFldCur (99.11). '
Nota 1:
M1FIdRefExt (45.06) sélo es valida si M1FIdRefMode (45.05) = M1FIdRefExt.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
45.07 |ForceFldDir (force field current direction) o o o | w
Comando de forzamiento de direccion de campo del motor 1: @ g ?
0 = NotUsed la direccién de campo se controla mediante FIdCtriMode (44.01)y % 3 %
TorqRefUsed (2.13), configuracién de fabrica A
1 = Forward la direcciéon de campo se fuerza en la direccién de avance i
2 = Reverse la direcciéon de campo se fuerza en la direccion inversa
3 = ExtReverse Si, para cambiar la direcciéon de campo, se usa un contactor externo en el
bucle de intensidad de campo, ForceFldDir (45.07) debe cambiarse entre
Forward y ExtReverse. ExtReverse adapta la tension de la armadura y la
supervision de velocidad. El bloqueo del contactor externo y el control de
ForceFldDir (45.07) debe realizarse mediante el programa adaptable, un
programa de aplicacion o el control superior.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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45.08 | FluxRevMonDly (flux reversal monitoring delay) o ol o v w
Tiempo maximo permitido en que Mot1FidCurRel (1.29) y el flujo de motor interno no se 8 =
corresponden durante la inversidon de campo. Durante este tiempo F522 SpeedFb [bit 5 de &
FaultWord2 (9.02)] esta desactivada.
Nota 1:
FluxRevMonDly (45.08) sélo es efectivo para FldCtriMode (44.01) = Fix/Rev, EMF/Rev,
Fix/Rev/Opti o EMF/Rev/Opti.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
45.09 | FIdRevHyst (field current reversal hysteresis) o o af +o w
El sigmo de Mot1FIdCurRel (1.29) se usa para generar la confirmacion de inversion de campo. 2 °
Para evitar problemas de ruido de la sefal, se usa una pequeia histéresis, en porcentaje de
M1NomFIdCur (99.11), mientras se detecta el signo.
Nota 1:
FldRevHyst (45.09) sélo es efectivo para FldCtriMode (44.01) = Fix/Rev, EMF/Rev, Fix/Rev/Opti
o EMF/Rev/Opti.
Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N
45.10 | FIdRefHyst (field torque reference hysteresis) o o af +9 w
Histéresis de TorqRefUsed (2.13), en porcentaje de MotNomTorque (4.23), para inversién de = °
campo [FIdCtrIMode (44.01) = Fix/Rev or EMF/Rev]. La inversion de campo se controla mediante
el signo de TorgRefUsed (2.13).
Nota 1:
FldRefHyst (45.10) sdlo es efectivo para FldCtrIMode (44.01) = Fix/Rev o EMF/Rev.
Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N
45.11 | FIdRefGain (field current reference gain) o o o «o w
OptiTorque calcula la referencia de intensidad de campo segun TorqRefUsed (2.13). Por tanto, la Q°
intensidad de campo se reduce a un valor inferior si TorqRefUsed (2.13) también es baja. Esto
acelera la inversion de campo, suponiendo que TorgRefUsed (2.13) es baja durante la inversion.
OptiTorque se activa mediante FldCtriMode (44.01) y, como la inversién de campo, solo esta
disponible para el excitador de campo del motor 1.
La relacién entre TorqRefUsed (2.13) y FIdCurRefM1 (3.30) es lineal y sin ajuste. Se define
mediante FldRefGain (45.11). La ganancia esté asociada a M1NomFIdCur (99.11)y a
MotNomTorque (4.23).
Ejemplo:
Con un ajuste del 20%, se genera el 100% de la intensidad de campo a TorqRefUsed (2.13) =
20%.
Nota 1:
FldRefGain (45.11) sélo es efectivo para FIdCtriMode (44.01) = Fix/Opti, EMF/Opti, Fix/Rev/Opti
o EMF/Rev/Opti.
Escalado ent.: 100=1% Tipo: | Volatil: N
45.12 | Sin usar
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45.13 | M2FIdRefMode (motor 2 field current reference mode) 455 w
Selector M2FIdRefMode (45.13): of W ¢
0 = Internal referencia de intensidad de campo del motor 2, segun el movimiento 5‘5’ T 5‘5’
compartido MotSel (8.09) o calentamiento de campo FldHeatSel (21.18), | ~ E -
configuracion de fabrica. Y
1 = M1FIdCurRef la referencia de intensidad de campo se obtiene del motor 1 =
2 = M2FIdRefExt referencia de intensidad de campo externa M2FIdRefExt (45.14)
ParChange ‘;
FldHeatSel [21.18 K
M1FIdRefMode :
—@] Inversion :
doe cameo M1FIdHeatRef
Tgrque MLFIdRefExt
(grupo 45)
ParChange -:
FldHeatSel
M2FIdRefMode
M2FIdHeatRef .
M2FIdRefExt
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
45.14 | M2FIdRefExt (motor 2 external field current reference) o o o «o w
Entrada de referencia externa de intensidad de campo del motor 2, en porcentaje de SESES
M2NomFIdCur (49.05). '
Nota 1:
M2FIdRefExt (45.14) sélo es valida si M2FIdRefMode (45.13) = M2FIdRefExt.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
45.15 | M2FreewhiLev (motor 2 freewheeling level) ol o o v w
2Valor de giro libre del excitador de campo del motor 2 [s6lo cuando M1UsedFexType (49.07) = 8 N E
DCF804-0050 o DCF804-0060] en porcentaje / ms de la tensién de alimentacion de campo actual. ™ &
Si dos mediciones sucesivas de la tension CA difieren en mas de M2FreewhliLev (45.15), se
activa la funcién de giro libre.
Escalado ent.: 1==1%/ms Tipo: | Volatil: N
45.16 | M2PosLimCtrl (motor 2 positive output limit field current controller o o o «o w
Limite de salida positiva del controlador de intensidad del excitador de campo del motor 2, en ==
porcentaje de la tension de salida maxima del excitador de campo.
Nota:
Los excitadores de campo 4-Q que pueden invertir la intensidad de campo también usaran
M2PosLimCltrl (45.16) como limite negativo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
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45.17 | FIdCurTrim (field current trimming) o o o «o w
La intensidad de campo del motor 1y del motor 2 puede corregirse mediante FldCurTrim (45.17) | & & °
en porcentaje de M1NomFIdCur (99.11), respectivamente M2NomFIdCur (49.05):
— de 0% a 20%: el valor se resta de la referencia de intensidad de campo del motor 1. El
resultado es visible en FldCurRefM1 (3.30).
— de -20% a 0%: el valor absoluto se resta de la referencia de intensidad de campo del
motor 2. El resultado es visible en FldCurRefM2 (3.31).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
45.18 | FIdMinTripDly (delay field current minimum trip) o o o v w
FIdMinTripDly (45.18) retrasa F541 M1FexLowCur [bit 8 de FaultWord3 (9.03)], respectivamente | S 8 €
F542 M2FexLowCur [bit 9 de FaultWord3 (9.03)]. Si la intensidad de campo se recupera antes de 2
que haya transcurrido la demora, se ignorara F541 / F542:
- M1FIdMinTrip (30.12)
- M2FIdMinTrip (49.08)
Nota 1:
FldMinTripDly (45.18) se bloquea cuando OperModeSel (43.01) = FieldConv.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
45.19 | Sin usar
45.20 |S M1FIdScale (set: motor 1 field current scaling factor) o o o « w
Factor de escala del excitador de campo del motor 1. S M1FldScale (45.20) esta protegido frente ©
a escritura, a no ser que ServiceMode (99.06) = SetTypeCode.
Para usar S M1FldScale (45.20) debe cumplirse la siguiente desigualdad:
M1NomFIdCur (99.11) < S M1FldScale (45.20) < intensidad de campo maxima del
excitador de campo utilizado
—  Cuando S M1FIdScale (45.20) > intensidad de campo maxima del excitador de
campo utilizado, se genera A132 ParConflict [bit 15 de AlarmWord2 (9.07)].
—  Cuando M1NomFIdCur (99.11) > S M1FIdScale (45.20) el escalado se ajusta
automaticamente mediante M1NomFIdCur (99.11).
—  Elfactor de escala se libera cuando M1NomFIdCur (99.11) < S M1FIdScale (45.20)
y M1UsedFexType (99.12) = OnBoard to DCF804-0060 o FEX-4-Term5A.
Si se cambia el escalado, su nuevo valor se aplica inmediatamente.
Escalado ent.: 100==1A Tipo: | Volatil: N
45.21 | S M2FIdScale (set: motor 2 field current scaling factor) o o o] « w
Factor de escala del excitador de campo del motor 2. S M2FIdScale (45.21) esta protegido frente ©
a escritura, a no ser que ServiceMode (99.06) = SetTypeCode.
Para usar S M2FIdScale (45.21) debe cumplirse la siguiente desigualdad:
M2NomFIdCur (49.05) < S M2FIdScale (45.21) < intensidad de campo méxima del
excitador de campo utilizado
—  Cuando S M2FidScale (45.21) > intensidad de campo maxima del excitador de
campo utilizado, se genera A132 ParConflict [bit 15 de AlarmWord2 (9.07) bit 15].
—  For M2NomFIdCur (49.05) > S M2FIdScale (45.21) el escalado se ajusta
automaticamente mediante M2NomFIdCur (49.05).
—  Elfactor de escala se libera cuando M2NomFIdCur (49.05) < S M2FIdScale (45.21)
y M2UsedFexType (49.07) = OnBoard a DCF804-0060 o FEX-4-Term5A.
Si se cambia el escalado, su nuevo valor se aplica inmediatamente.
Escalado ent.: 100==1A Tipo: | Volatil: N
45.22 | M10OperModeFex4 (motor 1 fex4 operation mode selector) o o o | w
El DCF803-0035 puede conectarse a una alimentacion trifasica o monofasica: d 8 3
0 =1-phase alimentacion monofasica cks
| M| M

1 =3-phase alimentacion trifasica, configuracion de fabrica
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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min.

max.

def
Unid

E/C

45.23

M20perModeFex4 (motor 2 fex4 operation mode selector)
El DCF803-0035 puede conectarse a una alimentacion trifasica o monofasica:
0 =1-phase alimentaciéon monofasica
1 =3-phase alimentacion trifasica, configuracion de fabrica
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

1-phase
3-phase

3-phase

Grupo 47

Funcionamiento de 12 pulsos

47.01

12P Mode (12-pulse mode)
El ajuste de OperModeSel (43.01) determina la reaccion de 12P Mode (47.01). OperModeSel
(43.01) = 12PParMaster respectivamente 12PParSlave:

0 = Normal el maestro paralelo de 12 pulsos y el esclavo paralelo de 12 pulsos usan
sus propios reguladores de intensidad de forma independiente,
configuracion de fabrica

1 = Difference el esclavo paralelo de 12 pulsos calcula la diferencia entre la intensidad
actual del maestro paralelo de 12 pulsos y la suya y mantiene esta
diferencia a cero mediante su regulador de intensidad

2 = Sequential no se usa en el modo paralelo de 12 pulsos

3 = DiodeBridge no se usa en el modo paralelo de 12 pulsos

OperModeSel (43.01) = 12PSerMaster respectivamente 12PSerSlave:

0 = Normal el maestro serie de 12 pulsos y el esclavo serie de 12 pulsos se controlan
con el mismo angulo de disparo, configuracién de fabrica
1 = Difference no se usa en el modo serie de 12 pulsos

2 = Sequential  control secuencial de los angulos de disparo. Sélo una unidad cambia su
angulo de disparo, mientras el de la otra unidad esta fijado a su valor
minimo o maximo. Véase el diagrama a continuacion.

3 = DiodeBridge el convertidor esclavo serie de 12 pulsos es un puente de diodos

A

ArmAlphaMin (20.15) —]

Sy

IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII1IIII

Angulode 1
disparo del
esclavo 1

Angulo de
disparo del
maestro

ArmAlphaMax (20.14) ]

> tension de salida del sistema
UDC -maestro + UDC - esclavo

tensién CC 0 tensién CC
minima maxima

12P Mode (47.01) debe tener el mismo ajuste para el maestro de 12 pulsos y para el esclavo de
12 pulsos. En el caso de DiodeBridge el ajuste sélo es posbible en el maestro de 12 pulsos.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Normal
DiodeBridge

Normal
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X2
e = O - L
47.02 | DiffCurLim (current difference level) — o o w9 w
Diferencia de intensidad permitida entre los convertidores en la configuracion en paralelo de 12 - e
pulsos, en porcentaje de M1NomCur (99.03).
El convertidor se dispara con F534 12PCurDiff [bit 1 de FaultWord3 (9.03)] si aun se supera el
valor de DiffCurLim (47.02) cuando ya ha transcurrido DiffCurDly (47.03).
DiffCurlLim (47.02) sélo es activo en el maestro paralelo de 12 pulsos.
Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N
47.03 | DiffCurDly (current difference delay) o o o v w
DiffCurDly (47.03) retrasa F534 12PCurDiff [bit 1 de FaultWord3 (9.03)]. Si la diferencia de 18 3 §
intensidad se hace mas pequefa que DiffCurLim (47.02) antes que haya transcurrido la demora, 3
se ignorara F534:
—  DiffCurLim (47.02)
DiffCurDly (47.03) sélo es activo en el maestro paralelo de 12 pulsos.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
47.04 | Sin usar
47.05 [ 12P RevTimeOut (12-pulse reversal timeout) o o o v w
Adicionalmente, en el modo de 12 pulsos, se monitoriza el sentido de la intensidad de ambos SR

puentes, maestro y esclavo. El convertidor se dispara con F533 ReversalTime

[bit 0 de FaultWord3 (9.03)] si los dos convertidores tienen puentes diferentes excitados durante
mas tiempo que 12P RevTimeOut (47.05).

12P RevTimeOut (47.05) sélo es activo en el maestro de 12 pulsos.

menor que menor que
12P RevTimeOut (47.05) 12P RevTimeOut (47.05)
sentido intensidad < <>

maestro 12 pulsos— |

sentido intensidad
esclavo 12 pulsos

Nota 1:
12P RevTimeOut (47.05) debe ser superior a ZeroCurTimeOut (97.19).
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
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e 5[5 |
€ (g D
g u - L]
>y Movimiento compartido
=]
o
S
(&)
49.01 | M2NomVolt (motor 2 nominal voltage) 0 o o S| w
Tensién (CC) nominal de la armadura del motor 2, segun la placa de caracteristicas del motor. § 3
Nota 1:
En modo en serie de 12 pulsos, este parametro debe ajustarse al valor de la tensién que
proporciona el propio convertidor. Si se conecta un motor acostumbra a ser el 50 % de la tension
nominal del motor. En el caso de 2 motores en serie, es el 100 % de la tensién nominal de un
motor.
Nota 2:
Para tensiones de motor inferiores a 50 V debe adaptarse el hardware del circuito de medicion.
Escalado ent.: 1==1V Tipo: | Volatil: N
49.02 | M2NomCur (motor 2 nominal current) o o o « w
Intensidad (CC) nominal de la armadura del motor 2, segun la placa de caracteristicas del motor. S
Si se conectan diversos motores al convertidor, introduzca la intensidad total de todos los 2
motores.
Nota 1:
En modo en paralelo de 12 pulsos, este parametro debe ajustarse al valor de la intensidad que
proporciona el propio convertidor. Si se conecta un motor acostumbra a ser el 50 % de la
intensidad nominal del motor. En el caso de 2 motores en paralelo, es el 100 % de la intensidad
nominal de un motor.
Nota 2:
Si se usa el convertidor como excitador de campo trifasico, use M2NomCur (49.02) para ajustar la
intensidad de campo nominal.
Escalado ent.: 1==1A Tipo: | Volatil: N
49.03 | M2BaseSpeed (motor 2 base speed) o o o g uw
Velocidad base del motor 2 segun la placa de caracteristicas, normalmente el punto de 13 3 g
debilitamiento de campo. M2BaseSpeed (49.03) debe ajustarse dentro del intervalo de: “
0,2 a 1,6 veces el valor de SpeedScaleAct (2.29).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07)].
Escalado ent.: 10==1rpm Tipo: | Volatil: N
49.04 (Sin usar
49.05 | M2NomFIdCur (motor 2 nominal field current) o | o « w
Intensidad de campo nominal del motor 2, segun la placa de caracteristicas del motor. o &g 9
Nota 1:
Si se usa el convertidor como excitador de campo trifasico, use M2NomCur (49.02) para ajustar la
intensidad de campo nominal.
Escalado ent.: 100==1A Tipo: | Volatil: N
49.06 | M2FidHeatRef (motor 2 field heating reference) o o 9 9 w
Referencia de intensidad de campo, en porcentaje de M2NomFieldCur (49.05), para ==

calentamiento de campo [FldHeatSel (21.18)] o reduccién de campo.
La reduccidond e campo se libera, para el motor 2, mediante M2FidHeatRef (49.06) < 100% y se
activa si:
— Run =1 [bit 3 de UsedMCW (7.04)] durante mas de 10 sy
— se selecciona el otro motor mediante ParChange (10.10) y se puede ver en MotSel (8.09)
Escalado ent.: 1==1% Tipo: | Volatil: N
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min.
max
ef

Unid

E/C

49.07 | M2UsedFexType (motor 2 used field exciter type)
Seleccidn del tipo de excitador de campo del motor 2:

0 = NotUsed sin excitador de campo o excitador de campo externo conectado

1 = OnBoard excitador de campo 2-Q integrado (sélo para tamafos D1 - D4),
configuracion de fabrica

2 = FEX-425-Int excitador de campo interno 2-Q de 25 A (s6lo para tamafo D5), usado
para intensidades de campo de 0,3 A a 25 A (terminales X100.1 y
X100.3)

3 = DCF803-0035 excitador de campo externo 2-Q de 35 A, usado para intensidades de
campo de 0,3 A a 35 A (terminales X100.1 y X100.3)

4 = DCF803-0050 excitador de campo externo 2-Q de 50 A

5 = DCF804-0050 excitador de campo externo 4-Q de 50 A

6 = DCF803-0060 excitador de campo externo 2-Q de 60 A

7 = DCF804-0060 excitador de campo externo 4-Q de 60 A

8 = DCS800-S01 excitador de campo externo 2-Q trifasico

9 = DCS800-S02 excitador de campo externo 4-Q trifasico

10 = reservado

hasta el

19 = reservado

20 = FEX-4-Term5A excitador de campo interno 2-Q de 25 A (FEX-425-Int) o externo 2-Q
de 35 A (DCF803-0035), usado para intensidades de campo de 0,3 A a
5 A (terminales X100.2 y X100.3)

E

NotUsed
reserved
NotUsed

21 = reservado
Si se cambia la excitacion de campo, su nuevo valor se aplica después del nuevo encendido.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

49.08 | M2FIdMinTrip (motor 2 minimum field trip) o
El convertidor se dispara con F542 M2FexLowCur [bit 9 de FaultWord3 (9.03)] si aun no se ha
llegado a M2FIdMinTrip (49.08), en porcentaje de M2NomFIdCur (49.05), cuando ya ha
transcurrido el tiempo FIdMinTripDly (45.18).

Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N

100
50
%
E

49.09 [ M2FIdOvrCurLev (motor 2 field overcurrent level) o

El convertidor se dispara con F518 M2FexOverCur [bit 1 de FaultWord2 (9.02)] si se supera el

valor M2FIdOvrCurlev (49.09), en porcentaje de M2NomFIdCur (49.05).

El fallo de sobreintensidad de campo estd inactivo si M2FIdOvrCurlLev (49.09) se ajusta a 135%.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N

135
125
%
E

49.10 | M2KpFex (motor 2 p-part field current controller) o

Ganancia proporcional del regulador de intensidad de campo.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M2NomFIdCur (49.05)] con

M1KpFex (49.10) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M2NomFIdCur (49.05).
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N

325
0.2

49.11 | M2TiFex (motor 2 i-part field current controller) o

Tiempo de integracion del regulador de intensidad de campo. M2TiFex (49.11) define el tiempo en

que la parte integral del regulador alcanza el mismo valor que la parte proporcional.

Ejemplo:

El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M2NomFIdCur (49.05)] con

M2KpFex (49.10) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M2NomFIdCur (49.05). Con esta

condicion y con M2TiFex (49.11) = 200 ms, se sigue que

— el regulador genera el 30% de la intensidad de campo nominal del motor, si el error de

velocidad es constante, una vez transcurridos 200 ms (15% de la parte proporcional y
15% de la parte integral).

Ajustando M2TiFex (49.11) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador de intensidad y se

restaura el integrador.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000
200
ms
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= o =m
EIEC P
49.12 | M2CurLimBrdg1 (motor 2 current limit of bridge 1) ol | of ;o w
Puente 1 de limite de intensidad, en porcentaje de M2NomCur (49.02). g e
El ajuste de M2CurLimBrdg1 (49.12) a 0% desactiva el puente 1.
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacién de limitacion actual del convertidor
(p. €j. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es valido el limite con
el valor minimo.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
49.13 | M2CurLimBrdg2 (motor 2 current limit of bridge 2) 0 o of 59 w
Puente 2 de limite de intensidad, en porcentaje de M2NomCur (49.02). 9‘; .C_’I
El ajuste de M2CurLimBrdg2 (49.13) a 0% desactiva el puente 2.
Nota 1:
El limite de intensidad usado también depende de la situacidn de limitacion actual del convertidor
(p. ej. otros limites de intensidad, limites de par, debilitamiento de campo). Es vélido el limite con
el valor minimo.
Nota 2:
M2CurLimBrdg2 (49.13) se ajusta internamente a 0% si QuadrantType (4.15) = 2-Q (convertidor
2-Q).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: SI Volatil: N
49.14 | M2KpArmCur (motor 2 p-part armature current controller) ool - |w
Ganancia proporcional del regulador de intensidad. =
Ejemplo:
El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M2NomCur (49.02)] con
M2KpArmCur (49.14) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M2NomCur (49.02).
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N
49.15 | M2TiArmCur (motor 2 i-part armature current controller) o ol o v w
Tiempo de integracion del regulador de intensidad. M2TiArmCur (49.15) define el tiempo en que g g
la parte integral del regulador alcanza el mismo valor que la parte proporcional. 2
Ejemplo:
El regulador genera un 15% de la intensidad nominal del motor [M2NomCur (49.02)] con
M2KpArmCur (49.14) = 3, si el error de intensidad es un 5% de M2NomCur (49.02). Con esta
condiciéon y con M2TiArmCur (49.15) = 50 ms, se sigue que
— el regulador genera el 30% de la intensidad nominal del motor, si el error de velocidad es
constante, una vez transcurridos 50 ms (15% de la parte proporcional y 15% de la parte
integral).
Ajustando M2TiArmCur (49.15) a 0 ms se desactiva la parte integral del regulador de intensidad y
se restaura el integrador.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
49.16 |M2DiscontCurLim (motor 2 discontinuous current limit) ol | of ;o w
Umbral de intensidad continua / discontinua en porcentaje de M2NomCur (49.02). En estado &2
actual de intensidad continua / discontinua puede leerse del bit 12 de CurCtriStat1 (6.03).
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
49.17 | M2ArmL (motor 2 armature inductance) o o o T w
Inductancia del circuito de la armadura en mH. Se usa para compensacion EMF: 3 g
di
— * * A
EMF=U,—R.* I, —L, "~
Escalado ent.: 100 == 1 mH Tipo: | Volatil: N
49.18 | M2ArmR (motor 2 armature resistance) o o o of w
Resistencia del circuito de la armadura en mQ. Se usa para compensacion EMF: % g
dl ©
— A
EMF=U,-R,*I,—L,*—2
dt
Escalado ent.: 1==1mQ Type: | Volatil: N
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49.19 | M2SpeedMin (motor 2 minimum speed) o ol o g uw
Limite de referencia de velocidad negativa del motor 2 para: 883 ¢
- SpeedRef2 (2.01) 23
—  SpeedRefUsed (2.17)
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rpm a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Nota 1:
M2SpeedMin (49.19) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M1BaseSpeed (99.04).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07).
Nota 2:
M2SpeedMin (49.19) también se aplica a SpeedRef4 (2.18) para evitar que se superen los limites
de velocidad mediante SpeedCorr (23.04). Para poder hacer funcionar el convertidor a una
velocidad superior (p. €j. para bobinadoras) se puede desactivar el limite de velocidad de
SpeedRef4 (2.18) mediante AuxCtrlWord (7.02) bit 4.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N
49.20 | M2SpeedMax (motor 2 maximum speed) g ol o guw
Limite de referencia de velocidad positiva del motor 2 para: 8383 ¢
- SpeedRef2 (2.01) 23
— SpeedRefUsed (2.17)
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rpm a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Nota 1:
M2SpeedMax (49.20) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M1BaseSpeed (99.04).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07)1.
Nota 2:
M2SpeedMax (49.20) también se aplica a SpeedRef4 (2.18) para evitar que se superen los limites
de velocidad mediante SpeedCorr (23.04). Para poder hacer funcionar el convertidor a una
velocidad superior (p. €j. para bobinadoras) se puede desactivar el limite de velocidad de
SpeedRef4 (2.18) mediante AuxCtrlWord (7.02) bit 4.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: Sl Volatil: N
49.21 | M20vrSpeed (motor 2 overspeed) o o o g w
El convertidor se dispara con F532 MotOverSpeed [bit 15 de FaultWord2 (9.02)] si se supera el SR
valor M20vrSpeed (49.21). =y
Limitado internamente de O rpm a (2.29)* 32167 rpm
20000
Nota 1:
El valor de M20vrSpeed (49.21) también se usa para el ajuste del tacometro analdgico. Cualquier
cambio de su valor provoca que A115 TachoRange [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)] esté activo
durante 10 segundos y que deba ajustarse de nuevo M2TachoAdjust (49.26), respectivamente
M2TachoVolt1000 (49.27). El ajuste se puede realizar mediante ServiceMode (99.06) =
TachFineTune.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
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49.22 | M2SpeedScale (motor 2 speed scaling) o ol o g w
Escalado de velocidad del motor 2 en rpm. M2SpeedScale (49.22) define la velocidad en rpm que 3 g
corresponde a 20.000 unidades de velocidad. El escalado de velocidad se libera cuando ©
M2SpeedScale (49.22) > 10:
— 20.000 unidades de velocidad == M2SpeedScale (49.22), en caso que M2SpeedScale
(49.22) 210
— 20.000 unidades de velocidad == valor absoluto maximo de M2SpeedMin (49.19) y
M2SpeedMax (49.20), en caso que M2SpeedScale (49.22) < 10
— 0, matematicamente,
— Si(49.22) > 10 entonces 20.000 == (49.22) en rpm
—  Si(49.22) < 10 entonces 20.000 == Max [I(49.19)l, 1(49.20)I] en rpm
El escalado de velocidad actual usado es visible en SpeedScale Act (2.29).
Nota 1:
M2SpeedScale (49.22) debe ajustarse si se lee o0 se escribe la velocidad mediante un control
superior (p. €j. bus de campo).
Nota 2:
M2SpeedScale (49.22) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M2BaseSpeed (49.03).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07).
Consejo para la puesta a punto:
— ajuste M2SpeedScale (49.22) a la maxima velocidad
— ajuste M2BaseSpeed (49.03) a la velocidad base
— ajuste M2SpeedMax (49.20) | M2SpeedMin (49.19) a tmaxima velocidad
Escalado ent.: 10==1rpm Tipo: | Volatil: N
49.23 | M2EncMeasMode (motor 2 encoder 1 measuring mode) o o o | w
MZ2EncMeasMode (49.23) selecciona el modo de medicién para el generador de pulsos 1: o é é
0= A+/B Dir canal A: flancos ascendentes para velocidad; canal B: direccion u\j H 4+
1=A+- canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B: no se | < g <
usa
2 = A+-/B Dir canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B:
direccion
3=A+/B+- canal Ay B: flancos ascendentes y descendentes para velocidad y direccion,
configuracion de fabrica
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
49.24 [ M2SpeedFbSel (motor 2 speed feedback selector) wl o wl o w
Seleccién de la realimentacion de velocidad del motor 2: E g E
0 = EMF la velocidad se calcula mediante el EMF, configuracion de fabrica 9
1 =Encoder la velocidad se mide mediante el generador de pulsos 1 conectado a SDCS- O
CON-4 0 a SDCS-10B-3
2 =Tacho la velocidad se calcula mediante un tacémetro analdgico
3 = External MotSpeed (1.04) se actualiza mediante el programa adaptable, un programa
de aplicacién o el control superior.
4 = Encoder2 la velocidad se mide mediante el generador de pulsos 2 conectado a RTAC-
xX, véase Encoder2Module (98.01)
Nota 1:
No se puede llegar al intervalo de debilitamiento de campo cuando M2SpeeFbSel (49.24) = EMF.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
49.25 | M2EncPulseNo (motor 2 encoder 1 pulse number) o o < = w
Numero de pulsos por revolucion (ppr) para el generador de pulsos 1. o § 8 3
Escalado ent.: 1==1ppr Tipo: | Volatil: N
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49.26 | M2TachoAdjust (motor 2 tacho adjust) o ol o g w
Ajuste de precision del tacometro analdgico. El valor iguala la velocidad actual medida con un 38 a
tacémetro manual: =R
- M2TachoAdjust (49.26) = velocidad actual . ;.... nana
Limitado internamente a: +(2.29)* 32767 rpm
20000
Nota 1:
Los cambios de M2TachoAdjust (49.26) solo son validos durante el ajuste de precision del
tacometro [ServiceMode (99.06) = TachFineTune]. Durante el ajuste de precision del tacémetro
se fuerza automaticamente M2SpeedFbSel (49.24) a EMF.
Atencion:
El valor de M2TachoAdjust (49.26) debe ser la velocidad medida con el tacémetro manual y no la
diferencia entre la referencia de velocidad y la velocidad medida.
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: Y
49.27 | M2TachoVolt1000 (motor 2 tacho voltage at 1000 rpm) — o o S| w
M2TachoVolt1000 (49.27) se usa para ajustar la tension que genera el tacémetro analégicoauna | '| &
velocidad de 1000 rpm:
—  MZ2TachoVolt1000 (49.27) > 1 V, el ajuste se usa para calcular la ganancia del tacometro
—  M2TachoVolt1000 (49.27) = 0 V, la ganancia del tacémetro se mide con la
realimentacion de velocidad
—  MZ2TachoVolt1000 (49.27) = -1 V, la ganancia del tacémetro se ha medido correctamente
con la realimentacion de velocidad
Nota 1:
Use ServiceMode (99.06) = TachFineTune
Escalado ent.: 10==1V  Tipo: | Volatil: N
49.28 | M2BrakeCtrl (motor 2 brake control) o o o | w
Libera el control del freno del motor 2: B
0 = NotUsed la I6gica de freno esta bloqueada, configuracion de fabrica % % %
1=0n la I6gica de freno se libera segun sus ajustes de parametros P § pd
2 = BrakeClose modo de prueba, la I6gica de freno funcionara pero el freno estara m
siempre cerrado (aplicado)
3 = BrakeOpen modo de prueba, la I6gica de freno funcionara pero el freno estara
siempre abierto (alzado)
Atencion: Un freno cerrado (aplicado) se abrira (alzard)
inmediatamente. No use este modo con un convertidor de grda no
guardado, por ejemplo.
El comando de apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd se puede leer en el bit 8 de
AuxStatWord (8)] y se puede conectar a la salida digital que controla el freno.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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49.29 | M2BrakeAckSel (motor 2 brake acknowledge selector) o 0| o | w
El convertidor ajusta A122 MechBrake [bit 5 de AlarmWord2 (9.07)], F552 MechBrake [bit 3 de A= P
FaultWord4 (9.04)] o A116 BrakeLongFalling [bit 15 de AlarmWord1 (9.06)] en funcion de % 2 %
BrakeFaultFunc (42.06) si se ha seleccionado una entrada digital y falla la confirmacion de freno: | 2] G 2
0 = NotUsed la confirmacion de freno esta bloqueada, configuracion de fabrica <
1 =ED1 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
2 =ED2 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
3=ED3 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
4 =ED4 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
5=ED5 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
6 = ED6 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
7 = ED7 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
8 =EDS8 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado)
9=ED9 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado); sélo disponible
con tarjeta de ampliacion digital
12 = MCW Bit11 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 11 de
MainCtriWord (7.01)
13 = MCW Bit12 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 12 de
MainCtriWord (7.01)
14 = MCW Bit13 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 13 de
MainCtriWord (7.01)
15 = MCW Bit14 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 14 de
MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit15 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 15 de
MainCtriWord (7.01)
17 = ACW Bit12 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 12 de
AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 13 de
AuxCtriWord (7.02)
19 = ACW Bit14 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 14 de
AuxCtriWord (7.02)
20 = ACW Bit15 0 = freno cerrado (aplicado), 1 = freno abierto (alzado), bit 15 de
AuxCtriWord (7.02)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
49.30 | M2BrakeRefDly (motor 2 brake reference delay) o o — »w
Demora de apertura (alzamiento) del freno. Esta funcién compensa la demora de apertura “ o
(alzamiento) mecanica del freno. Durante el arranque del convertidor, Run [bit 3 de MainCtrlWord
(7.01)] = 1, la referencia de velocidad se reduce (la salida de rampa se ajusta a cero) y la salida
del regulador de velocidad se ajusta al par de arranque [véase StrtTorqRefSel (42.07)] hasta que
transcurra M2BrakeRefDly (49.30).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
49.31 [ M2ZeroSpeedDly (motor 2 zero speed delay) o ol o v w
Esta funcion compensa durante el tiempo que necesita el convertidor para decelerar de ©
ZeroSpeedLim (20.03) a velocidad actual = 0. Hasta que transcurra M2ZeroSpeedDly (49.31) el
freno se mantiene abierto (alzado).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
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49.32 | M2ModelTime (motor 2 model time constant) o o o v w
Constante de tiempo térmica para en motor 2 con ventilador / refigeracion forzada. Es el tiempo g N

que tarda la temperatura a subir al 63% de su valor nominal.

Si M2ModelTime (49.32) se ajusta a cero, se bloquea el modelo térmico del motor.

El valor de Mot2TempCalc (1.21) se guarda al apagarse la electrénica del convertidor. En la
primera excitacién de la electrénica del convertidor, la temperatura ambiente del motor se ajusta a
30 °C.

ADVERTENCIA EI modelo no protege el motor si no se refrigera correctamente a causa, por
A ejemplo, de polvo y suciedad.

Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
49.33 | M2AlarmLimLoad (motor 2 alarm limit load) o vl of 9 w
El convertidor ajusta A110 M20OverLoad [bit 9 de AlarmWord1 (9.06)] si se supera 182
M2AlarmLimLoad (49.33), en porcentaje de M2NomCur (49.02). El valor de salida para el modelo
térmico del motor 1 es Mot2TempCalc (1.21).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
49.34 | M2FaultLimLoad (motor 2 fault limit load) o | ©| o w
El convertidor se dispara con F510 M20verLoad [bit 9 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el valor | 7| & 2

M2FaultLimLoad (49.34), en porcentaje de M2NomCur (49.02). El valor de salida para el modelo
térmico del motor 1 es Mot2TempCalc (1.21).
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
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Unid
E/C

49.35

M2TempSel (motor 2 temperature selector)
M2TempSel (49.33) selecciona la entrada de temperatura medida del motor 2.
Posibilidades de conexidén para la PT100:
— max. 3 PT100 para el motor 2 y 3 PT100 para el motor 1 o bien
— hasta 6 PT100 sélo para el motor 2.
Posibilidades de conexion para la PTC:
— max. 1 PTC para el motor 2y 1 PTC para el motor 1 o bien
— hasta 2 PTC sdlo para el motor 2:
0 = NotUsed la medicidn de la temperatura del motor 2 esta bloqueada, configuracion
de fabrica
1 =1PT100 EA3 una PT100 conectada a la EA3 en SDCS-10B-3
2 =2PT100 EA3 dos PT100 conectadas a la EA3 en SDCS-10B-3
3=3PT100 EA3 tres PT100 conectadas a la EA3 en SDCS-IOB-3
4 =4PT100 EA3/2 cuatro PT100, 3 conectadas a la EA3y 1 conectada a la EA2 en SDCS-
IOB-3
5=5PT100 EA3/2 cinco PT100, 3 conectadas a la EA3 y 2 conectadas a la EA2 en SDCS-
IOB-3
6 =6PT100 EA3/2 seis PT100, 3 conectadas a la EA3 y 3 conectadas a la EA2 en SDCS-
IOB-3
7 =1PT100 AI8 una PT100 conectada a la Al8 en RAIO2
8 =2PT100 AI8 dos PT100 conectadas a la Al8 en RAIO2
9 =3PT100 AI8 tres PT100 conectadas a la Al8 en RAIO2
10 = 4PT100 AI8/7 cuatro PT100, 3 conectadas a la Al8 y 1 conectada a la Al7 en RAIO2
11 = 5PT100 AI8/7 cinco PT100, 3 conectadas a la Al8 y 2 conectadas a la Al7 en RAIO2
12 =6PT100 AI8/7 seis PT100, 3 conectadas a la Al8 y 3 conectadas a la Al7 en RAIO2
13 =1PTC EA3 una PTC conectada a la EA3 en SDCS-IOB-3
14 =2PTC EA3/2 dos PTC, 1 conectada a la EA3y 1 conectada a la Ala en SDCS-IOB-3
15 =1PTC EA2/Conuna PTC conectada a la EA2 en SDCS-CON-4
Nota 1:
Al7 y Al8 deben activarse mediante AIO ExtModule (98.06).
Nota 2:
Si s6lo se conecta una PT100 a una Al de la SDCS-IOB-3, debera configurarse el intervalo de
entrada mediante puentes, para obtener una ganancia de 10. Por lo que respecta a los ajustes de
los puentes para intervalos de entrada y fuentes de intensidad constante, consulte el Manual de
hardwatre.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

NotUsed
1PTC EA2/Con

NotUsed

E

49.36

M2AlarmLimTemp (motor 2 alarm limit temperature)
El convertidor ajusta A108 M20OverTemp [bit 8 de AlarmWord1 (9.06)] si se supera
M2AlarmLimTemp (49.36). El valor de salida para la temperatura medida del motor 1 es
Mot2TempMeas (1.23).
Nota 1:
La unidad depende de M2TempSel (49.35).

Escalado ent.: 1==1°C/1Q/1 Tipo: Si Volatil: N

-10
4000

°C
E

49.37

M2FaultLimTemp (motor 2 fault limit temperature)
El convertidor se dispara con F509 M20verTemp [bit 8 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el
valor M2FaultLimTemp (49.37). El valor de salida para la temperatura medida del motor 1 es
Mot2TempMeas (1.23).
Nota 1:
La unidad depende de M2TempSel (49.35).

Escalado ent.: 1==1°C/1Q/1 Tipo: Si Volatil: N

-10
4000

°C
E
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49.38 | M2KlixonSel (motor 2 klixon selector) o ~| o | w
El convertidor se dispara con F509 M20OverTemp [bit 8 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona Aol b
una entrada digital y el Klixon se halla abierto: % L %
0 = NotUsed sin reaccidn, configuracién de fabrica Z Z
1=ED1 0 = fallo, 1 = sin fallo
2 =ED2 0 = fallo, 1 = sin fallo
3=ED3 0 = fallo, 1 = sin fallo
4 = ED4 0 = fallo, 1 = sin fallo
5=ED5 0 = fallo, 1 = sin fallo
6 = ED6 0 = fallo, 1 = sin fallo
7 =ED7 0 = fallo, 1 = sin fallo
8 = ED8 0 = fallo, 1 = sin fallo
9 =ED9 0 = fallo, 1 = sin fallo; solo disponible con tarjeta de ampliacion digital
10 =ED10 0 = fallo, 1 = sin fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
11 = ED11 0 = fallo, 1 = sin fallo; sélo disponible con tarjeta de ampliacion digital
Nota 1:
Se pueden conectar varios Klixon en serie.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
49.39 [ M2BrakeFItTime (motor 2 brake fault time) a o — o w
Monitor de confirmacion de apertura (alzamiento) de freno. Durante este tiempo el comando de ©
apertura (alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y la sefial de
confirmacion de freno [M2BrakeAckSel (49.29)] pueden ser diferentes sin provocar A122
MechBrake [bit 5 de AlarmWord2 (9.07)] ni F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)], segun
BrakeFaultFunc (42.06).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
49.40 | M2TorgProvTime (motor 2 torque proving time) o o o v w
Confirmacion de verificacion de par de freno. El convertidor se dispara con F556 TorqgProv [bit 7 2
de FaultWord4 (9.04)] si se ha ajustado el comando Run [bit 3 de MainCtriWord (7.01)] y no se ha
ajustado la confirmacion TorgProvOK [bit 11 de AuxCtriWord2 (7.03) bit 11] antes de que haya
transcurrido M2TorqProvTime (49.40).
Si M2TorqgProvTime (49.40) se ajusta a cero la verificacion de par estara inactiva.
Nota 1:
La sefal de confirmacion TorqProvOK debe proporcionarla el programa adaptable, un programa
de aplicacioén o el control superior y se ajusta mediante un flanco ascendente (0 — 1).
La referencia de par se puede ajustar mediante BalRef (24.11) o TorqSel (26.01) y BalSpeedCtrl
[bit 8 de AuxCtriWord (7.02)] o TorqgRefA (25.01). La reaccion del convertidor puede obtenerse de
MotCur (1.06).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
49.41 | M2BrakeLiftDly (motor 2 brake lift delay) o o o v w
Demora de apertura (alzamiento) del freno. Esta funcién retrasa el comando de apertura ©
(alzamiento) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] hasta que haya transcurrido
M2BrakelLiftDly (49.41).
Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
49.42 | M2BrakeLongTime (motor 2 brake long time) o g ¥ 9w

Monitor de confirmacién de cierre (aplicacion) de freno. Durante este tiempo el comando de cierre
(aplicacién) de freno BrakeCmd [bit 8 de AuxStatWord (8.02)] y la sefal de confirmacion de freno
[M2BrakeAckSel (49.29)] pueden ser diferentes sin provocar A122 MechBrake [bit 5 de
AlarmWord2 (9.07)], F552 MechBrake [bit 3 de FaultWord4 (9.04)] ni A116 BrakeLongFalling
[bit 15 de AlarmWord1 (9.06)], segun BrakeFaultFunc (42.06).

Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N
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49.43

M2BrakeStopDly (motor 2 brake stop delay)
Demora de cierre (aplicacién) de freno. Esta funcion se inicia después de que haya transcurrido
M2ZeroSpeedDly (49.31) y compensa la demora de cierre (aplicacion) mecanico del freno.
Durante el paro del convertidor, Run [bit 3 de MainCtriWord (7.01)] = 0, la referencia de velocidad
se reduce (la salida de rampa se ajusta a cero) y el regulador de velocidad permanece activo
hasta que transcurra M2BrakeStopDly (49.43).

Escalado ent.: 10==1s Tipo: | Volatil: N

60

Grupo 50

Medicion de velocidad

50.01

M1SpeedScale (motor 1 speed scaling)
Escalado de velocidad del motor 1 en rpm. M1SpeedScale (50.01) define la velocidad en rpm que
corresponde a 20.000 unidades de velocidad. El escalado de velocidad se libera cuando
M1SpeedScale (50.01) > 10:
— 20.000 unidades de velocidad == M1SpeedScale (50.01), en caso que M1SpeedScale
(50.01) 210
— 20.000 unidades de velocidad == valor absoluto maximo de M1SpeedMin (20.01) y
M1SpeedMax (20.02), en caso que M1SpeedScale (50.01) < 10
— 0, matematicamente,
— Si(50.01) > 10 entonces 20.000 == (50.01) en rpm
— Si(50.01) < 10 entonces 20.000 == Max [I(20.01)l, [(20.02)I] en rpm
El escalado de velocidad actual usado es visible en SpeedScale Act (2.29).
Nota 1:
M1SpeedScale (50.01) debe ajustarse si se lee o se escribe la velocidad mediante un control
superior (p. ej. bus de campo).
Nota 2:
M1SpeedScale (50.01) debe ajustarse dentro del intervalo de:
0,625 a 5 veces el valor de M1BaseSpeed (99.04).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07).
Consejo para la puesta a punto:
— ajuste M1SpeedScale (50.01) a la maxima velocidad
— ajuste M1BaseSpeed (99.04) a la velocidad base
— ajuste M1SpeedMax (20.02) | M1SpeedMin (20.01) a tmaxima velocidad
Escalado ent.: 10 ==1rpm Tipo: | Volatil: N

6500

om

50.02

M1EncMeasMode (motor 1 encoder 1 measuring mode)
M1EncMeasMode (50.02) selecciona el modo de medicién para el generador de pulsos 1:
0 = A+/B Dir canal A: flancos ascendentes para velocidad; canal B: direccion
1=A+- canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B: no se
usa
2 = A+-/B Dir canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B:
direccion
3=A+/B+ canal Ay B: flancos ascendentes y descendentes para velocidad y direccion,
configuracién de fabrica
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

A+/B Dir

A+-/B+-
A+-/B+-
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50.03 | M1SpeedFbSel (motor 1speed feedback selector) wolu o
Seleccion de la realimentacion de velocidad del motor 1: E g E
0 = EMF la velocidad se calcula mediante el EMF, configuracion de fabrica 8
1 =Encoder la velocidad se mide mediante el generador de pulsos 1 conectado a SDCS- O
CON-4 0 a SDCS-10B-3
2 =Tacho la velocidad se calcula mediante un tacémetro analégico
3 = External MotSpeed (1.04) se actualiza mediante el programa adaptable, un programa
de aplicacién o el control superior.
4 = Encoder2 la velocidad se mide mediante el generador de pulsos 2 conectado a RTAC-
xx, véase Encoder2Module (98.01)
Nota 1:
No se puede llegar al intervalo de debilitamiento de campo cuando M1SpeeFbSel (50.03) = EMF.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
50.04 | M1EncPulseNo (motor 1 encoder 1 pulse number) oo« 50
Numero de pulsos por revolucion (ppr) para el generador de pulsos 1. o § g a
Escalado ent.: 1==1ppr Tipo: | Volatil: N
50.05 | Sin usar
50.06 | SpeedFiltTime (actual speed filter time) o ol v v w
Tiempo de filtro actual de la velocidad para MotSpeed (1.04). § =
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
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PosCountinitLo (50.08) y PosCount2initLo (50.21) es valido:
1 == 1 flanco de pulso
para las palabras altas PosCountHigh (3.08), PosCount2High (3.05),
PosCountlnitHi (50.09) y PosCount2InitHi (50.22) es valido:
1 == 65536 flancos de pulso
1 = Scaled para las palabras bajas PosCountLow (3.07), PosCount2Low (3.04),
PosCountlnitLo (50.08) y PosCount2InitLo (50.21) es valido:
0 ==0°y 65536 == 360°
para las palabras altas PosCountHigh (3.08), PosCount2High (3.05),
PosCountlnitHi (50.09) y PosCount2InitHi (50.22) es valido:
1 == 1 revolucién, configuracién de fabrica
de ello se sigue:

palabra baja +
palabra alta

t

2 = Rollover para las palabras bajas PosCountLow (3.07), PosCount2Low (3.04),
PosCountlnitLo (50.08) y PosCount2InitLo (50.21) es valido:
0 == 0°y 65536 == 360°
para las palabras altas PosCountHigh (3.08), PosCount2High (3.05),
PosCountlnitHi (60.09) y PosCount2InitHi (50.22) es valido:
siempre 0
de ello se sigue:

palabra baja +
palabra alta

t

DCS800 FW pos count diagr.dsi

El contador de posicion se controla con SyncCommand (10.04), SyncCommand2 (10.05) y los bits
9 a 11 de AuxCtriWord (7.02).
El estado se puede ver en el bit 5 de AuxStatWord (8.02) SyncRdy.
La funcidn de control de posicion debe implementarse mediante el programa adaptable, un
programa de aplicacion o el control superior.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Nombre de senal/parametro c xRl
cIClc |5 w
E°P

50.07 | PosCountMode (position counter mode) o 5o | w

El contador de posicion se basa en el recuento de pulsos del generador de pulsos 1 y/o el S 3 (%

generador de pulsos 2, cuando se cuentan todos los flancos de pulsos. El valor de posicién de 32 Av 3 A

bits se divide en dos palabras de 16 bits para cada generador de pulsos: ﬁ o
0 = PulseEdges para las palabras bajas PosCountLow (3.07), PosCount2Low (3.04), al

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



261

indice Nombre de senal/parametro

X2
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50.08 | PosCountinitLo (Position counter encoder 1 low initial value) g o o | w
Palabra baja inicial del contador de posicion para el generador de pulsos 1. La unidad depende 3
del ajuste de PosCountMode (50.07): Q8

— PulseEdges 1 == 1 flanco de pulso

— Scaled 0 ==0°y 65536 == 360°
— Rollover 0 ==0°y 65536 == 360°
Véase también SyncCommand (10.04).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

50.09 | PosCountlnitHi (Position counter encoder 1 high initial value)
Palabra alta inicial del contador de posicion para el generador de pulsos 1. La unidad depende del
ajuste de PosCountMode (50.07):

— PulseEdges 1 == 65536 flancos de pulso

-32768
32767

— Scaled 1 == 1 revolucién
— Rollover siempre 0
Véase también SyncCommand (10.04).
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
50.10 | SpeedLev (speed level) o ol o guw
Cuando MotSpeed (1.04) alcanza SpeedLev (50.10) se ajusta el bit AboveLimit [bit 10 de 8 3 9
MainStatWord (8.01)). 2
Limitado internamente de — (2.29)* 32767 rom a (2.29)* 32767 rpm
20000 20000
Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: N
50.11 | DynBrakeDly (delay dynamic braking) — ol o v w
Si se usa frenado dinamico con realimentacion EMF [M1SpeedFbSel (50.03) = EMF]o encasode | '| &
fallo de realimentacion de velocidad, no se dispone de informacion valida sobre la velocidad del @
motor y, por tanto, de informacién de velocidad cero. Para evitar un bloqueo del convertidor tras
un frenado dinamico, se supone que la velocidad es cero una vez haya transcurrido DynBrakeDly
(50.11):
-1s= la tensién del motor se mide directamente en los terminales del motor y, por
tanto, es valida durante el frenado dindmico
O0s= no se genera ninguna sefal de velocidad cero para el frenado dinamico
1 sto 3000 s = se genera sefal de velocidad cero para el frenado dinamico una vez
transcurrido el tiempo programado
Escalado ent.: 1==1s Tipo: | Volatil: N
50.12 | M1TachoAdjust (motor 1 tacho adjust) oo o go
Ajuste de precision del tacometro analdgico. El valor iguala la velocidad actual medida con un 88 g
tacémetro manual: ‘?. =

4. M1iTachoAdjust (50.12) = velocidad actual
32767

20000

tacémetro_manual

Limitado internamente a: +(2.29)* rpm
Nota 1:
Los cambios de M1TachoAdjust (50.12) sélo son validos durante el ajuste de precision del
tacometro [ServiceMode (99.06) = TachFineTune]. Durante el ajuste de precision del tacometro
se fuerza automaticamente M1SpeedFbSel (50.03) a EMF.
Atencion:
El valor de M1TachoAdjust (50.12) debe ser la velocidad medida con el tacometro manual y no la
diferencia entre la referencia de velocidad y la velocidad medida.

Escalado ent.: (2.29) Tipo: | Volatil: Y
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E/C

50.13

M1TachoVolt1000 (motor 1 tacho voltage at 1000 rpm)
M1TachoVolt1000 (50.13) se usa para ajustar la tensidon que genera el tacémetro analégico a una
velocidad de 1000 rpm:
— MT1TachoVolt1000 (50.13) > 1 V, el ajuste se usa para calcular la ganancia del tacometro
—  M1TachoVolt1000 (50.13) = 0 V, la ganancia del tacometro se mide con la
realimentacion de velocidad
—  Mi1TachoVolt1000 (50.13) = -1 V, la ganancia del tacometro se ha medido correctamente
con la realimentacion de velocidad
Nota 1:
Use ServiceMode (99.06) = TachFineTune o el asistente (panel de control del DCS800 o
DriveWindow Light).
Escalado ent.: 10==1V Tipo: | Volatil: N

270

60

50.14

Sin usar

50.15

PosSyncMode (position counter synchronization mode)
Modo de sincronizacion del contador de posicion para el generador de pulsos 1 y/o el generador
de pulsos 2 [en funcion de los ajustes de SyncCommand (10.04) y SyncCommand2 (10.05)]:
0 = Single debe prepararse la siguiente sincronizacion de los generadores de pulsos
reajustando SyncRdy [bit 5 de AuxStatWord (8.02)] con ResetSyncRdy [bit
11 de AuxCtriWord (7.02)], configuracion de fabrica
1 = Cyclic la sincronizacidn de los generadores de pulsos se produce en cada
ocurrencia de un evento de sincronizacion
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

Sinale

Cyclic

Single

50.16

Sin usar

50.17

WinderScale (winder scaling)
Escalado actual de velocidad. Antes de generar el error de velocidad (An).
Escalado ent.: 100 ==1 Tipo: | Volatil: N

-100
100

50.18

Enc2MeasMode (encoder 2 measuring mode)
Enc2MeasMode (50.18) selecciona el modo de medicion para el generador de pulsos 2:
0= A+/B Dir canal A: flancos ascendentes para velocidad; canal B: direccion
1=A+- canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B: no se
usa
2 = A+-/B Dir canal A: flancos ascendentes y descendentes para velocidad; canal B:
direccion
3=A+/B+- canal Ay B: flancos ascendentes y descendentes para velocidad y direccion,
configuracion de fabrica
Escaladoent.. 1==1 Tipo: C Volatil: N

A+/B Dir

A+-/B+-
A+-/B+-

50.19

Enc2PulseNo (encoder 2 pulse number)
Numero de pulsos por revolucion (ppr) para el generador de pulsos 2.

Escalado ent.: 1==1 ppr Tipo: | Volatil: N

20
10000

1024

ppr

50.20

Sin usar

50.21

PosCount2InitLo (Position counter encoder 2 low initial value)
Palabra baja inicial del contador de posicion para el generador de pulsos 2. La unidad depende
del ajuste de PosCountMode (50.07):
— PulseEdges 1 == 1 flanco de pulso
— Scaled 0 ==0°y 65536 == 360°
— Rollover 0 ==0°y 65536 == 360°
Véase también SyncCommand2 (10.05).
Escaladoent.:. 1==1 Tipo: | Volatil: N

65536
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def
Unid

E/C

50.22

PosCount2lnitHi (Position counter encoder 2 high initial value)
Palabra alta inicial del contador de posicién para el generador de pulsos 2. La unidad depende del
ajuste de PosCountMode (50.07):
— PulseEdges 1 == 65536 flancos de pulso
— Scaled 1 == 1 revolucién
— Rollover siempre 0
Véase también SyncCommand2 (10.05).
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N

-32768
32767

Grupo 51

Bus de campo

Este grupo de parametros define los parametros de comunicacion para adaptadores de bus de
campo (Fxxx, Rxxx y Nxxx). Los nombres de los parametros y el nimero de los parametros
usados dependen del adaptador de bus de campo seleccionado (véase el manual del adaptador).
Nota 1:

Si se cambia un parametro de bus de campo, su nuevo valor sélo tiene efecto tras ajustar FBA
PAR REFRESH (51.27) = RESET o al encender nuevamente el adaptador de bus de campo.

51.01

Fieldbus1 (fieldbus parameter 1)
Parametro de bus de campo 1

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: Y

51.15

Fieldbus15 (fieldbus parameter 15)
Parametro de bus de campo 15

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

32767

51.16

Fieldbus16 (fieldbus parameter 16)
Parametro de bus de campo 16

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

32767

51.27

FBA PAR REFRESH (fieldbus parameter refreshing)
Si se cambia un parametro de bus de campo, su nuevo valor sélo tiene efecto tras ajustar FBA
PAR REFRESH (51.27) = RESET o al encender nuevamente el adaptador de bus de campo.
FBA PAR REFRESH (51.27) se ajusta automaticamente a DONE una vez completada la
actualizacion.

0 =DONE configuracién de fabrica

1 = RESET actualiza los parametros del adaptador de bus de campo
Nota 1:

Esta servicio sélo esta disponible para adaptadores de bus de campo Rxxx.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

DONE

RESET

DONE

51.31

Fieldbus31 (fieldbus parameter 31)
Parametro de bus de campo 31

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

32767
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
8
o Modbus
5
O
Este grupo de parametros define los parametros de comunicacion para el adaptador de Modbus
RMBA-xx (véase también el manual del adaptador).
Nota 1:
Si se cambia un parametro de Modbus, su nuevo valor sélo tiene efecto al encender nuevamente
el adaptador de Modbus.
52.01 | StationNumber (station number) -~ - w
Define la direccion de la estacion. No se permite que estén en linea dos estaciones con el mismo N
numero de estacion.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
52.02 | BaudRate (baud rate) o ol o | w
Define la velocidad de transferencia del enlace Modbus: 33
0 = reservado 2
1 =600 600 baudios
2=1200 1200 baudios
3 =2400 2400 baudios
4 =4800 4800 baudios
5=9600 9600 baudios, configuracion de fabrica
6 =19200 19200 baudios
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
52.03 | Parity (parity) o o g '|w
Define el uso de bit(s) de paridad y paro. Debe usarse el mismo ajuste en todas las estaciones en GE) L% L%’
linea: I
0 = reservado g
1 = None1Stopbit  sin bit de paridad, un bit de paro
2 = None2Stopbits sin bit de paridad, dos bits de paro
3 =0dd bit de indicacién de paridad impar, un bit de paro
4 = Even bit de indicacion de paridad par, un bit de paro, configuracion de fabrica
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
— m c ~
E E O - L
R
p Control DDCS
S
O
70.01 [ ChO NodeAddr (channel 0 node address) o <« ~| | w
El canal 0 se usa para la comunicacion con el control superior. Direccion de nodo para el canal 0: &
— siseusa APC2 o NCSA-01 (AC31), ChO NodeAddr (70.01) =1
— siseusa AC70 o AC80 a través del bus del médulo dptico (adaptadores TB810 o
TB811), ChO NodeAddr (70.01) se calcula a partir del terminal POSITION del elemento
DRIENG de la base de datos de la forma siguiente:
1. multiplique las centenas del valor POSITION por 16
2. sume al resultado las decenas y unidades del valor POSITION
Ejemplo:
POSITION | Ch0 NodeAddr (70.01)
101 | 16*1+01 =17
712 | 16*7+12 =124
— sise usa AC 800M a través del bus del médulo 6ptico, ChO NodeAddr (70.01) se calcula
a partir de la posicion del médulo de hardware DCS600 ENG de la forma siguiente:
1. multiplique las centenas del valor POSITION por 16
2. sume al resultado las decenas y unidades del valor POSITION.
Ejemplo:
POSITION I Ch0 NodeAddr (70.01)
112 | 16*1+12 = 28
503 | 16*5+03 = 83
Regulador Direccion del Direccion del Direccion del ChO DriveBus
nodo DDCS nodo DriveBus | nodo ModuleBus (71.01)
APC / AC31 1 - - No
AC70 - - 17-124 No
ACB80 DriveBus - 1-12 - Si
AC80 ModuleBus - - 17-124 No
FCI (CI810A) - - 17-124 No
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
70.02 | ChO LinkControl (channel 0 link control) | — ol o | w
Control de intensidad del canal 0 de DDCS para los LED de transmisién. Este parametro se 1T
puede usar en casos especiales para optimizar el rendimiento de comunicacion del enlace.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
70.03 | Ch0 BaudRate (channel 0 baud rate) o o o | w
Velocidad de comunicacion del canal 0 ChO BaudRate (70.03) debe ajustarse a 4 Mbits/s si se E E E
usan modulos de control superior ABB (como FCIl o AC 800M). En caso contrario el control ===
superior ajusta automaticamente la velocidad de comunicacion. oo —| <
0 = 8 Mbits/s
1 = 4 Mbits/s, configuracion de fabrica
2 = 2 Mbits/s
3 =1 Mbits/s
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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indice

Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.
Unid

E/C

70.04

Ch0 TimeOut (channel 0 timeout)

Demora temporal antes de que se declare una pérdida de comunicacion con el canal 0. Segun el

ajuste de Ch0 ComLossCtrl (70.05) se ajusta, o bien F543 COM8Com [bit 10 de FaultWord3

(9.03)] o bien A113 COM8Com [bit 12 de AlarmWord1 (9.06)].

Si ChO TimeOut (70.04) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran inactivos.

Nota 1:

Se activa la supervision tras la recepcion del primer mensaje valido.

Nota 2:

El tiempo de demora se inicia cuando el enlace no actualiza ninguno de las 2 primeras series de

datos de recepcion direccionados por ChO DsetBaseAddr (70.24).

Ejemplo:

Si ChO DsetBaseAddr (70.24) = 10 se supervisa la recepcion de las series de datos 10y 12.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

70.05

Ch0 ComLossCtrl (channel 0 communication loss control)

ChO ComLossCtrl (70.05) determina la reaccion frente a una pérdida de comunicacion del control
del canal 0.

F543 COM8Com [bit 10 de FaultWord3 (9.03)] se ajusta con:

0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.

1 =TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloguean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.

2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.

3 = DynBraking frenado dindmico

A113 COM8Com [bit 12 de AlarmWord1 (9.06)] se ajusta con:

4 = LastSpeed el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad registrada antes

del aviso

5 = FixedSpeed1 el convertidor sigue funcionando a la velocidad FixedSpeed1 (23.02)

Nota 1:
El tiempo maximo para Ch0 ComLossCtrl (70.05) se fija mediante:

ChO TimeOut (70.04)

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

RampStop
FixedSpeed1

RampStop
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indice

Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.

Unid
E/C

70.06

CHO HW Config (channel 0 hardware configuration)
CHO HW Config (70.06) se usa para activar / desactivar la regeneracion de los optotransmisores
del canal 0 en modo DDCS [Ch0 DriveBus (71.01) = No]. La regeneracion significa que el
convertidor devuelve todos los mensajes. El modo DDCS se acostumbra a usar con APC2, AC70,
AC80 y el bus de moédulo de AC 800M.
0=Ring Laregeneracion esta activada. Se usa con una topologia de bus en anillo.
Habitualmente cuando el canal 0 de todos los SDCS-COM-8 se ha conectado a
un anillo.
1=S8tar La regeneracion esta desactivada. Se usa con una topologia de bus en estrella.
Habitualmente con configuraciones que usan las unidades de derivacion NDBU-
x5, configuracion de fabrica
Nota 1:
Este parametro no tiene efecto en el modo DriveBus [ChO DriveBus (71.01) = Yes].
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Rina
Star

Star

E

70.07

Ch1 LinkControl (channel 1 link control) |
El canal 1 se usa para la comunicacion con el adaptador AMIA-xx. Control de intensidad del canal
1 de DDCS para los LED de transmision. Este parametro se puede usar en casos especiales para
optimizar el rendimiento de comunicacion del enlace.

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

15
10

70.08

Ch2 NodeAddr (channel 2 node address)
El canal 2 se usa para las conexiones de comunicacion punto a punto entre convertidores (p. €j.
comunicacién maestro-esclavo). Direccion de nodo para el canal 2:
1,...,125 = Direcciones de nodo de los convertidores esclavos, no validas si Ch2
MaFoMode (70.09) = Master
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

125

70.09

Ch2 MaFoMode (channel 2 master-follower mode)
El canal 2 se puede usar para enviar valores de referencia (p. ej. referencia de par) del maestro a
uno o varios esclavos. En una aplicacion maestro-esclavo, la maquinaria es accionada por varios
convertidores, cuyos ejes de motor estan acoplados entre si mediante engranajes, cadenas,
cintas, etc.
0 = reservado
1 = NotUsed el canal 2 no se usa para la comunicacidon maestro-esclavo, configuracion de
fabrica
2 = Master el convertidor es el maestro del enlace maestro-esclavo y emite a través del
canal 2 el contenido de la serie de datos 41 [definido por los parametros Ch2
MasSig1 (70.10) a Ch2 MasSig3 (70.12)]
3 = Follower el convertidor es el esclavo del enlace maestro-esclavo y recibe a través del
canal 2 el contenido de la serie de datos 41 [definido por los parametros Ch2
FolSig1 (70.18) to Ch2 FolSig3 (70.20)]
Nota 1:
Las direcciones de nodo de los esclavos se definen mediante Ch2 NodeAddr (70.08).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

NotUsed

Follower
NotUsed

70.10

Ch2 MasSig1 (channel 2 master signal 1)
La sefal 1 del maestro se emite a todos los esclavos por el canal 2 como el primer valor de la
serie de datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
El ajuste de fabrica de 701 es igual a MainCtrlWord (7.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

701

70.11

Ch2 MasSig2 (channel 2 master signal 2)
La sefal 2 del maestro se emite a todos los esclavos por el canal 2 como el segundo valor de la
serie de datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
El ajuste de fabrica de 2301 es igual a SpeedRef (23.01).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999
2301
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indice

Nombre de senal/parametro

min.

max.

def
Unid

E/C

70.12

Ch2 MasSig3 (channel 2 master signal 3)
La sefal 3 del maestro se emite a todos los esclavos por el canal 2 como el tercer valor de la
serie de datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
El ajuste de fabrica de 210 es igual a TorgRef3 (2.10).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

210

70.13

Ch2 LinkControl (channel 2 link control)

Control de intensidad del canal 2 de DDCS para los LED de transmisién. Este parametro se

puede usar en casos especiales para optimizar el rendimiento de comunicacion del enlace.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

15

70.14

Ch2 TimeOut (channel 2 timeout)

Demora temporal antes de que se declare una pérdida de comunicacion con el canal 2. Segun el

ajuste de Ch2 ComLossCitrl (70.15) se ajusta, o bien F543 COM8Com [bit 10 de FaultWord3

(9.03)] o0 bien A113 COM8Com [bit 12 de AlarmWord1 (9.06)].

Si Ch2 TimeOut (70.14) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran inactivos.

Nota 1:

Se activa la supervision tras la recepcion del primer mensaje valido.

Nota 2:

El tiempo de demora se inicia cuando el enlace no actualiza la serie de datos maestro-esclavo.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100
ms

70.15

Ch2 ComLossCtrl (channel 2 communication loss control)

Ch2 ComLossCtrl (70.15) determina la reaccioén frente a una pérdida de comunicacion del canal 2.

F543 COM8Com [bit 10 de FaultWord3 (9.03)] se ajusta con:

0 = RampStop La entrada de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene segun DecTime1 (22.02) o DecTime2 (22.10). Al alcanzar
ZeroSpeedLim (20.03) los pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo; es la
configuracion de fabrica.

1 =TorqueLimit La salida de la rampa del convertidor se ajusta a cero. Por tanto, se
detiene en el limite de par activo. Al alcanzar ZeroSpeedLim (20.03) los
pulsos de disparo se ajustan a 150 grados para disminuir la intensidad en
la armadura. Cuando la intensidad en la armadura es igual a cero, se
bloquean los pulsos de disparo, se abren los contactos y se detienen los
ventiladores y el excitador de campo.

2 = CoastStop Los pulsos de disparo se ajustan inmediatamente a 150 grados para
disminuir la intensidad en la armadura. Cuando la intensidad en la
armadura es igual a cero, se bloquean los pulsos de disparo, se abren los
contactos y se detienen los ventiladores y el excitador de campo.

3 = DynBraking frenado dindmico

A113 COM8Com [bit 12 de AlarmWord1 (9.06)] se ajusta con:

4 = LastSpeed el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad registrada antes

del aviso

5 = FixedSpeed1 el convertidor sigue funcionando a la velocidad FixedSpeed1 (23.02)

Nota 1:
El tiempo maximo para Ch2 ComLossCtrl (70.15) se fija mediante:

Ch2 TimeOut (70.14)

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

RampStop
FixedSpeed1

RampStop

70.16

Sin usar

70.17

Sin usar
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
70.18 | Ch2 FolSig1 (channel 2 follower signal 1) o o = | w
La sefal 1 del esclavo se recibe del maestro por el canal 2 como el primer valor de la serie de R
datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. <
El ajuste de fabrica de 701 es igual a MainCtriWord (7.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
70.19 [ Ch2 FolSig2 (channel 2 follower signal 2) a o — | w
La sefal 2 del esclavo se recibe del maestro por el canal 2 como el segundo valor de la serie de Pl I
datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. o
El ajuste de fabrica de 2301 es igual a SpeedRef (23.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
70.20 | Ch2 FolSig3 (channel 2 follower signal 3) o o = | w
La sefal 3 del esclavo se recibe del maestro por el canal 2 como el tercer valor de la serie de 3 3
datos 41. El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. o
El ajuste de fabrica de 2501 es igual a TorgRefA (25.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
70.21 [ Ch3 HW Config (channel 3 hardware configuration) o5 5 | w
CHO HW Config (70.06) se usa para activar / desactivar la regeneracion de los optotransmisores hE: ol &
del canal 3. La regeneracion significa que el convertidor devuelve todos los mensajes.
0=Ring La regeneracion esta activada. Se usa con una topologia de bus en anillo.
1 =Star La regeneracion esta desactivada. Se usa con una topologia de bus en estrella.
Habitualmente con configuraciones que usan las unidades de derivacion NDBU-
x5, configuracion de fabrica
Nota 1:
Este parametro no tiene efecto en el modo DriveBus [ChO DriveBus (71.01) = Yes].
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
70.22 | Ch3 NodeAddr (channel 3 node address) - <~ | w
El canal 3 se usa para la comunicacion con las herramientas de puesta en marcha y &
mantenimiento (como DriveWindow). Si se conectan varios convertidores conjuntamente a través
del canal 3, cada uno debe configurarse en una direccion de nodo unica. Direccion de nodo para
el canal 3:
0,...,75 direccion de nodo valida para SDCS-COM-8
76, ..., 124 direccién de nodo reservada para unidades de derivacion NDBU-x5
125, ..., 254  direccion de nodo valida para SDCS-COM-8
Atencion:
Una nueva direccion de nodo solo se hace valida al volver a encender el SDCS-COM-8.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
70.23 [ Ch3 LinkControl (channel 3 link control) — 10| 0] | w
Control de intensidad del canal 3 de DDCS para los LED de transmisién. El valor se ajusta 1T
mediante el enlace que incluye cada dispositivo en el mismo. Este parametro se puede usar en
casos especiales para optimizar el rendimiento de comunicacion del enlace.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
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indice

Nombre de senal/parametro

min
max

def.
Unid

E/C

70.24

Ch0 DsetBaseAddr (channel 0 data set base address)

Numero de serie de datos de la primera serie de datos utilizada para la comunicacion con el
sistema de control superior (p. ej. adaptadores de bus de campo o control superior ABB). La serie
de datos direccionada por ChO DsetBaseAddr (70.24) es la primera serie de datos enviada desde
el control superior al convertidor, mientras que la siguiente (la segunda) serie de datos es la
primera enviada desde el convertidor al control superior, y asi sucesivamente. Se permiten hasta

8 series de datos en cada direccion (para el direccionamiento de las series de datos véanse los
grupos 90 a 93).

Ejemplos:
— ChO DsetBaseAddr(70.24) =1 intervalo de serie de datos 1, ..., 16
— ChO DsetBaseAddr(70.24) =10 intervalo de serie de datos 10, ..., 25
Nota 1:
Las series de datos para la funcion de buzén de correo APC (32 y 33), asi como para la
comunicacién maestro-esclavo (41), no son programables.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

Grupo 71

Drivebus

71.01

ChoO DriveBus (channel 0 drive bus)

Seleccion del modo de comunicacion para el canal 0. El modo DriveBus se usa con los
reguladores AC80 y AC 800M.

0=No modo DDCS (recomendado cuando se usa el ModuleBus)
1 =Yes modo DriveBus, configuracion de fabrica
Atencion:

Una nueva modo sélo se hace valido al volver a encender el SDCS-COM-8.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

No
Yes
Yes
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indice

Nombre de sefal/parametro c xRl
= |© =m
EIEC P
3
o Control de programa adaptable
S
S
(O]
83.01 | AdapProgCmd (Adaptive Program command) a a a | w
Selecciona el modo de funcionamiento para el Programa adaptable: % % %
0 = Stop paro, el programa adaptable no esté en funcionamiento y no se puede o
editar, configuracion de fabrica .E
1 = Start en marcha, el programa adaptable esta en funcionamiento y no se puede 2
editar
2 = Edit edicidn, el programa adaptable no esta en funcionamiento y se puede
editar
3 = SingleCycle el programa adaptable sélo funciona una vez. Si se ajusta un punto de
ruptura con BreakPoint (83.06) el programa adaptable se detendra antes
del punto de ruptura. Tras SingleCycle el AdapProgCmd (83.01) se ajusta
otra vez automaticamente a Stop.
4 = SingleStep  Sdlo se ejecuta un bloque de funcién. LocationCounter (84.03) muestra el

numero de bloque de funcién que se ejecutara durante el siguiente
SingleStep. Tras SingleStep el AdapProgCmd (83.01) se ajusta otra vez
automaticamente a Stop. LocationCounter (84.03) muestra el siguiente
blogue de funcioén a ejecutar. Para restaurar LocationCounter (84.03) al
primer bloque de funcidn, ajuste nuevamente AdapProgCmd (83.01) a
Stop (incluso si ya esta ajustado a Stop).

A136 NoAPTaskTime [bit 3 de AlarmWord3 (9.08)] se ajusta cuando TimelLevSel (83.04) no esta
ajustado a 5ms, 20ms, 100ms o 500ms pero AdapProgCmd (83.01) esta ajustado a Start,
SingleCycle o SingleStep

Nota 1:

AdapProgCmd (83.01) = Start, SingleCycle o SingleStep sélo es valido si AdapPrgStat (84.01)

# Running.
Escalado ent.:

1== Tipo: C Volatil: N
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— m c ~
ElePpH
83.02 | EditCmd (edit command) o g o | w
Edicién de programa de aplicacion. EditCmd (83.02) se vuelve a ajustar automéaticamente a Done | § & &§
tras finalizar la accién escogida: q g e
0 =Done ninguna accién o edicidon de programa de aplicaciéon completada, 5
configuracion de fabrica
1 = Push desplaza el bloque de funcién al lugar definido por EditBlock (83.03) y todos
los bloques de funcién subsiguientes un lugar hacia adelante. Un nuevo
bloque de funcién puede colocarse en el lugar vacio programando su serie
de parametros de la forma habitual.
Ejemplo:
Debe colocarse un nuevo bloque de funcion entre el bloque de funcién
numero cuatro (84.22) y cinco (84.28) a (84.33). Para ello:
5. ajuste AdapProgCmd (83.01) = Edit
6. ajuste EditBlock (83.03) = 5 (selecciona el bloque de funcién 5 como el lugar escogido
para el nuevo bloque de funcién)
7. ajuste EditCmd (83.02) = Push (desplaza el bloque de funcion 5 y todos los bloques
subsiguientes un lugar hacia adelante)
8. el programa vacia el punto 5 mediante (84.28) a (84.33)
2 = Delete borra el bloque de funcion situado en el lugar definido por EditBlock (83.03)
y desplaza todos los bloques de funcién subsiguientes un lugar hacia
adelante. Para borrar todos los bloques de funcidn ajuste EditBlock (83.03)
=17.
3 = Protect Pasa todos los parametros del programa adaptable a modo protegido (los
parametros no pueden leerse no escribirse). Antes de usar el comando
Protect ajuste la contrasefia mediante PassCode (83.05).
Atencion: jNo olvide la contrasenal!
4 = Unprotect Sale del modo protegido. Antes de poder usar el comando Unprotect debe
ajustarse PassCode (83.05).
Atenciodn: jDebe utilizarse la contrasefa correctal!
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: Y
83.03 | EditBlock (edit block) -~ - w
Define el bloque de funcion seleccionado por EditCmd (83.02) = Push o Delete. Tras un Push o ™
Delete EditBlock (83.03) vuelve a ajustarse automaticamente a 1.
Nota 1:
Para borrar todos los bloques de funcion ajuste EditBlock (83.03) = 17.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: Y
83.04 | TimeLevSel (time level select) o o = | w
Selecciona el tiempo de ciclo para el Programa adaptable. El ajuste es valido para todos los O g O
bloques de funcién. 3
0 = Off ninguna tarea seleccionada
1=5ms El Programa adaptable se ejecuta con 5 ms
2 =20ms El Programa adaptable se ejecuta con 20 ms
3=100ms El Programa adaptable se ejecuta con 100 ms
4 =500ms EIl Programa adaptable se ejecuta con 500 ms
A136 NoAPTaskTime [bit 3 de AlarmWord3 (9.08)] se ajusta cuando TimeLevSel (83.04) no esta
ajustado a 5ms, 20ms, 100ms o 500ms pero AdapProgCmd (83.01) esta ajustado a Start,
SingleCycle o SingleStep
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
83.05 | PassCode (pass code) o o | w
La contrasefa es un numero entre 1y 65535 para proteger contra escritura los programas 3
adaptivos mediante EditCmd (83.02). Tras usar Protect o Unprotect, PassCode (83.05) vuelve a 8
ajustarse automaticamente a cero.
Atencion:
iNo olvide la contrasefal
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: Y
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Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

83.06

BreakPoint (break point)

Punto de ruptura para AdapProgCmd (83.01) = SingleCycle.

Si BreakPoint (83.06) se ajusta a cero no se usara el punto de ruptura.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: Y

16

E

Grupo 84

Programa adaptable

84.01

AdapPrgStat (Adaptive Program status word)
Palabra de estado del programa adaptable:
Bit Nombre Valor  Observaciones
BO Bit0 1 El programa adaptable esta en funcionamiento
0 El programa adaptable no esta en funcionamiento
B1 Bit1 1 El programa adaptable puede editarse
0 El programa adaptable no puede editarse
B2 Bit2 1 Se esta comprobando el programa adaptable
0 No se realiza ninguna accion
1 El programa adaptable presenta algun fallo
0 El programa adaptable funciona correctamente
1 El programa adaptable esté protegido
0 El programa adaptable no esta protegido
Los fallos en el programa adaptable pueden ser:
— el bloque de funcién usado no tiene, como minimo, 1 conexion de entrada
— el puntero usado no es valido
— numero de bit invalido para el bloque de funcion Bset
— ubicacidn del bloque de funcién PI-Bal tras el bloque PI
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: Y

B3 Bit3

B4 Bit4

84.02

FaultedPar (faulted parameters)
El programa adaptable se comprobara antes de ejecutarse. Si existe algun fallo, AdapPrgStat
(84.01) se ajustara a “faulty” y FaultedPar (84.02) mostrara la entrada incorrecta.
Nota 1:
Si hay algun problema, compruebe el valor y los atributos de la entrada errénea.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: Y

84.03

LocationCounter (location counter)
El contador de ubicacién para AdapProgCmd (83.01) = SingleStep muestra el nimero del bloque
de funcion que se ejecutara a continuacion.

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: Y
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
_— m c =~
Elerp|W
84.04 | BlockiType (function block 1 type) o ] o | w
Selecciona el tipo del bloque de funcién 1 [serie de parametros de bloque 1 (BPS1)]. Se puede A3 S
hallar una descripcion detallada de los tipos en el capitulo "Bloques de funcion”: % %
0 = NotUsed el bloque de funcién no se usa b P
1=ABS valor absoluto
2=ADD suma
3=AND AND
4 = Bitwise comparacion de bits
5 = Bset serie de bits
6 =Compare comparacion
7 = Count contador
8 = D-Pot rampa
9 = Event evento
10 = Filter filtro
11 = Limit limite
12 = MaskSet serie de mascaras
13 = Max maximo
14 = Min minimo
15 = MulDiv multiplicacion y division
16 = OR OR
17 = ParRead lectura de parametros
18 = ParWrite escritura de parametros
19="PI regulador PI
20 = PI-Bal inicializacion del regulador PI
21 = Ramp rampa
22 = SqWav onda cuadrada
23=SR dispositivo biestable SR
24 = Switch-B  conmutacion booleana
25 = Switch-l  conmutacion de enteros
26 = TOFF temporizador apagado
27 =TON temporizador conectado
28 = Trigg activacion
29 = XOR OR exclusivo
30 = Sqrt raiz cuadrada
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
84.05 | Block1In1 (function block 1 input 1) o N o | w
Selecciona el origen de la entrada 1 del bloque de funcién 1 (BPS1). Hay dos tipos de entradas: NEN
sefales/parametros y constantes: % &
— Las sefales/parametros son todas las sefales y todos los parametros disponibles en el
convertidor. El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e
yy = indice.
Ejemplo:
Para conectar SpeedRef (23.01) negada, ajuste Block1In1 (84.05) = -2301 y Block1Attrib
(84.08) = Oh.
Para obtener solo un determinado bit, p. €j. el bit 3 RdyRef de MainStatWord (8.01),
ajuste Block1In1 (84.05) = 801 y Block1Attrib (84.08) = 3h.
— Las constantes se envian directamente a la entrada del bloque de funcion y deben
declararse mediante Block1Attrib (84.08).
Ejemplo:
Para conectar el valor constante de 12345 ajuste Block1In1 (84.05) = 12345y
Block1Attrib (84.08) = 1000h.
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
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— m c ~
E E O - L
84.06 | Block1Iin2 (function block 1 input 2) o N o | w
Selecciona el origen de la entrada 2 del bloque de funcién 1 (BPS1). Para la descripcion, véase NN
Block1in1 (84.05), con la excepcion: 3?') &
Ejemplo:
Para obtener sélo un determinado bit, p. €j. el bit 3 RdyRef de MainStatWord (8.01), ajuste
Block1In2 (84.06) = 801 y Block1Attrib (84.08) = 30h.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
84.07 | Block1In3 (function block 1 input 3) o N o | w
Selecciona el origen de la entrada 3 del bloque de funcién 1 (BPS1). Para la descripcion, véase NEN
Block1In1 (84.05), con la excepcion: 9'0 &
Ejemplo:
Para obtener sélo un determinado bit, p. €j. el bit 3 RdyRef de MainStatWord (8.01), ajuste
Block1In3 (84.07) = 801 y Block1Attrib (84.08) = 300h.
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
84.08 | Block1Attrib (function block 1 attribute) oo o | w
Define los atributos del bloque de funcién 1 para las tres entradas [Block1In1 (84.05), Block1In2 | <| & ©
(84.06) y Block1In3 (84.07)] (BPS1). b
Block1Attrib (84.08) se divide en 4 partes:
— Numeros de bit 0 - 3 para que la entrada 1 extraiga un bit determinado de una palabra
booleana.
— Numeros de bit 4 - 7 para que la entrada 2 extraiga un bit determinado de una palabra
booleana.
— Numeros de bit 8 - 11 para que la entrada 3 extraiga un bit determinado de una palabra
booleana.
— Numeros de bit 12 - 14 para que las entradas 1 - 3 envien una constante directamente a
la entrada.
[ 15] 12] 11 7 4] 3 o[ Bit number
packed
Boolean
YYYK A N Y,
: : : Functm block Funct% block Functm block
To use an input input 3 bit input 2 bit input 1 bit
as a constant selection selection selection
value, the bit
belonging to the
input must be
set high.
Escalado ent.: 1== Tipo: h Volatil: N
84.09 | Block10Output (function block 1 output) o o | w
Salida del bloque de funcidn 1; se puede usar como entrada para otros bloques de funcién.
Escalado ent.: 1= Tipo: Sl Volatil: Y
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Indice Nombre de senal/parametro clx b= e lo
= s [@ [E m
EIEC P
84.10 |La descripcidn de los parametros para los bloques de funcion 2 a 16 es basicamente la misma w
hasta |que para el bloque de funcién 1. Para su comodidad, la tabla siguiente muestra los numeros de
el los parametros de todos los bloques de funcion:
84.99
Bloque de | BlockxType BlockxIn1 BlockxIn2 BlockxIn3 BlockxAttrib BlockxOutput | BlockxOut
funcién entrada 1 entrada 2 entrada 1 senal puntero
1 84.04 84.05 84.06 84.07 84.08 84.09 86.01
2 84.10 84.11 84.12 84.13 84.14 84.15 86.02
3 84.16 84.17 84.18 84.19 84.20 84.21 86.03
4 84.22 84.23 84.24 84.25 84.26 84.27 86.04
5 84.28 84.29 84.30 84.31 84.32 84.33 86.05
6 84.34 84.35 84.36 84.37 84.38 84.39 86.06
7 84.40 84.41 84.42 84.43 84.44 84.45 86.07
8 84.46 84.47 84.48 84.49 84.50 84.51 86.08
9 84.52 84.53 84.54 84.55 84.56 84.57 86.09
10 84.58 84.59 84.60 84.61 84.62 84.63 86.10
11 84.64 84.65 84.66 84.67 84.68 84.69 86.11
12 84.70 84.71 84.72 84.73 84.74 84.75 86.12
13 84.76 84.77 84.78 84.79 84.80 84.81 86.13
14 84.82 84.83 84.84 84.85 84.86 84.87 86.14
15 84.88 84.89 84.90 84.91 84.92 84.93 86.15
16 84.94 84.95 84.96 84.97 84.98 84.99 86.16
8 -
o Constantes de usuario
o
S
S
(&)
85.01 | Constant1 (constant 1) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. 28
S
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil:
85.02 | Constant2 (constant 2) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. NN
S
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil:
85.03 | Constant3 (constant 3) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. N
S
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil:
85.04 | Constant4 (constant 4) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. NEN
S
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil:
85.05 | Constant5 (constant 5) o N o | w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. 2L
S
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil:
85.06 | Constant6 (constant 6) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. 28
8
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil:
85.07 | Constant7 (constant 7) o N o w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. 28
8
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil:
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EIEBIS|m
€ (g D
85.08 | Constant8 (constant 8) o N o 1w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. § §
™ ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: SI Volatil: N '
85.09 | Constant9 (constant 9) o N o 1w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. E §
™ ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: SI Volatil: N '
85.10 | Constant10 (constant 10) o N o 1w
Ajusta una constante entera para el programa adaptable. § §
™M ™M
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N '
85.11 | String1 (string 1) oo | w
Ajusta una cadena para el programa adaptable. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena |.g g
(p. ej. nombre del evento) con un maximo de 12 caracteres. La cadena se muestra en el panel de | & &
control del DCS800 y en DriveWindow.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: SI/C Volatil: N
85.12 | String2 (string 2) o o] | w
Ajusta una cadena para el programa adaptable. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena |.g§ g
(p. ej. nombre del evento) con un maximo de 12 caracteres. La cadena se muestra en el panel de | & &
control del DCS800 y en DriveWindow.
Escalado ent.: 1== Tipo: SI/C Volatil: N
85.13 | String3 (string 3) o ol | | w
Ajusta una cadena para el programa adaptable. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena |.g £
(p. ej. nombre del evento) con un maximo de 12 caracteres. La cadena se muestra en el panel de | & &
control del DCS800 y en DriveWindow.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: SI/C Volatil: N
85.14 | String4 (string 4) oo | | w
Ajusta una cadena para el programa adaptable. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena |.g g
(p. €j. nombre del evento) con un maximo de 12 caracteres. La cadena se muestra en el panel de | & &
control del DCS800 y en DriveWindow.
Escalado ent.: 1== Tipo: SI/C Volatil: N
85.15 | String5 (string 5) o o | | w
Ajusta una cadena para el programa adaptable. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena |.g g
(p. ej. nombre del evento) con un maximo de 12 caracteres. La cadena se muestra en el panel de | & &
control del DCS800 y en DriveWindow.
Escalado ent.: 1== Tipo: SI/C Volatil: N
8 -
2 Salidas del programa adaptable
S
S
(&)
86.01 | Block10ut (block 1 output) ol o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 1 [Block1Output (84.09)] se escribe en un depdsito % %

(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)].
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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86.02 | Block20ut (block 2 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 2 [Block20utput (84.15)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.03 | Block3Out (block 3 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 3 [Block3Output (84.21)] se escribe en un depdsito 3
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.04 | Block4Out (block 4 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 4 [Block4Output (84.27)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.05 |Block50ut (block 5 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 5 [Block50utput (84.33)] se escribe en un depdsito 3
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.06 | Block60ut (block 6 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 6 [Block60utput (84.39)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.07 |Block70ut (block 7 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 7 [Block7Output (84.45)] se escribe en un depdsito A
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.08 | Block80ut (block 8 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 8 [Block8Output (84.51)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.09 |Block90ut (block 9 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 9 [Block90utput (84.57)] se escribe en un depdsito 3
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.10 | Block100ut (block 10 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 10 [Block100utput (84.63)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.11 | Block110ut (block 11 output) ol o o 1| w
El valor de la salida del bloque de funcién 11 [Block11Qutput (84.69)] se escribe en un depdsito % §

(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)].
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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86.12 | Block120ut (block 12 output) ol o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 12 [Block120utput (84.75)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.13 | Block130ut (block 13 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 13 [Block130utput (84.81)] se escribe en un depdsito 3
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.14 | Block140ut (block 14 output) ol o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 14 [Block14Qutput (84.87)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.15 | Block150ut (block 15 output) o o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 15 [Block150utput (84.93)] se escribe en un depdsito 3
(sehal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Q@
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefial/pardmetro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
86.16 | Block160ut (block 16 output) ol o o | w
El valor de la salida del bloque de funcién 16 [Block16Qutput (84.99)] se escribe en un depdsito Y
(senal/parametro) mediante este puntero de indice [p. ej. 2301 es igual a SpeedRef (23.01)]. Qe
El formato es -xxyy, donde: - = negacion de sefal/parametro, xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
4 . . . . 7
s | Direcciones de series de datos de recepcion
=]
5 1

Direcciones para los datos recibidos transmitidos desde el control superior al convertidor.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
La direccion base de la serie de datos se ajusta en ChO DsetBaseAddr (70.24).

Control superior SDCS-CON-4
Tabla s. de datos = 4
- Sefiales y pardmetros

Enlace DDCS via Ch S. datos| Valor (€j. grupo 19: almac. datos)
de SDCS-COM-8

.. |Asign. de direcc. serie de datos
Comunicacion serie via X42 ; | Grupo | indice R
ranura 1 de SDCS-CON-4 3 4 90 02 d

1

X+4 2
3
X véase ChO
DsetBaseAddr (70.24)

datset
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90.01 |DsetXVal1 (data set X value 1) o o = | w
Valor 1 de la serie de datos X (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = ChO SR
DsetBaseAddr (70.24). ®
El ajuste de fabrica de 701 es igual a MainCtrlWord (7.01).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
90.02 | DsetXVal2 (data set X value 2) o o = | w
Valor 2 de la serie de datos X (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 3 8
DsetBaseAddr (70.24). R
El ajuste de fabrica de 2301 es igual a SpeedRef (23.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.03 | DsetXVal3 (data set X value 3) g o = | w
Valor 2 de la serie de datos X (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 3 B
DsetBaseAddr (70.24). o
El ajuste de fabrica de 2501 es igual a TorgRefA (25.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.04 | DsetXplus2Val1 (data set X+2 value 1) g o ol | w
Valor 1 de la serie de datos X+2 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 AN
DsetBaseAddr (70.24) + 2. @
El ajuste de fabrica de 702 es igual a AuxCtriWord (7.02).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.05 | DsetXplus2Val2 (data set X+2 value 2) o o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+2 (intervalo: 2 ms). Direccion de la serie de datos = Ch0 AN
DsetBaseAddr (70.24) + 2. @
El ajuste de fabrica de 703 es igual a AuxCtriWord2 (7.03).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.06 |DsetXplus2Val3 (data set X+2 value 3) o o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+2 (intervalo: 2 ms). X
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 2. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.07 | DsetXplus4Val1 (data set X+4 value 1) o o o | w
Valor 1 de la serie de datos X+4 (intervalo: 10 ms). e
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 4. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.08 | DsetXplus4Val2 (data set X+4 value 2) a o o 1w
Valor 2 de la serie de datos X+4 (intervalo: 10 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 4. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.09 | DsetXplus4Val3 (data set X+4 value 3) a o o 1w
Valor 3 de la serie de datos X+4 (intervalo: 10 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 4. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.10 | DsetXplus6Val1 (data set X+6 value 1) a o o 1w
Valor 1 de la serie de datos X+6 (intervalo: 10 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 6. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.11 | DsetXplus6Val2 (data set X+6 value 2) g o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+6 (intervalo: 10 ms). §

Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 6.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
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90.12 | DsetXplus6Val3 (data set X+6 value 3) g o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+6 (intervalo: 10 ms). S
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 6. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.13 | DsetXplus8Val1 (data set X+8 value 1) g o o | w
Valor 1 de la serie de datos X+8 (intervalo: 10 ms). S
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 8. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
90.14 | DsetXplus8Val2 (data set X+8 value 2) a o o 1w
Valor 2 de la serie de datos X+8 (intervalo: 10 ms). P
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 8. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.15 | DsetXplus8Val3 (data set X+8 value 3) a o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+8 (intervalo: 10 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 8. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
90.16 | DsetXplusi0Vall (data set X+10 value 1) o o o 1w
Valor 1 de la serie de datos X+10 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 10. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
90.17 | DsetXplusi0Val2 (data set X+10 value 2) o o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+10 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0O DsetBaseAddr (70.24) + 10. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
90.18 | DsetXplus10Val3 (data set X+10 value 3) o o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+10 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0O DsetBaseAddr (70.24) + 10. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
-
m L] - - n
s | Direcciones de series de datos de recepcion
=]
5 2
91.01 | DsetXplusi2Vall (data set X+12 value 1) o o o 1w
Valor 1 de la serie de datos X+12 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0O DsetBaseAddr (70.24) + 12. ®
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
91.02 | DsetXplusi2Val2 (data set X+12 value 2) o o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+12 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0O DsetBaseAddr (70.24) + 12. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
91.03 | DsetXplusi2Val3 (data set X+12 value 3) o o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+12 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 12. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
91.04 |DsetXplusi4Vali (data set X+14 value 1) g o o | w
Valor 1 de la serie de datos X+14 (intervalo: 50 ms). e
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 14. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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91.05 | DsetXplusi4Val2 (data set X+14 value 2) g o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+14 (intervalo: 50 ms). S
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 14. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
91.06 | DsetXplusi4Val3 (data set X+14 value 3) g o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+14 (intervalo: 50 ms). S
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 14. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
g - - -
4 Direcciones de series de datos de
= L] n
5 transmision 1
Direcciones para los datos transmitidos enviados desde el convertidor al control superior.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
La direccion base de la serie de datos se ajusta en Ch0 DsetBaseAddr (70.24).
Control superior SDCS-CON-4
_ Tabla s. de datos Sefiales y pardmetros
Enlace DDCS via Ch{ S. datos| Valor (€j. grupo 19: almac. datos)
de SDCS-COM-8
.. |Asign. de direcc. serie de datos
Comunicacion serie via X+2 ; Grupo | Indice
ranura 1 de SDCS-CON-4 3 %0 05 -
1
X+4 2
3
X véase ChO
DsetBaseAddr (70.24)
datset
92.01 |DsetXplusiVal1 (data set X+1 value 1) g o — 1w
Valor 1 de la serie de datos X+1 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 P I
DsetBaseAddr (70.24) + 1. @
El ajuste de fabrica de 801 es igual a MainStatWord (8.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.02 | DsetXplusiVal2 (data set X+1 value 2) o o < | w
Valor 2 de la serie de datos X+1 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = ChO 2
DsetBaseAddr (70.24) + 1. @
El ajuste de fabrica de 104 es igual a MotSpeed (1.04).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
92.03 | DsetXplusiVal3 (data set X+1 value 3) a o o 1w
Valor 3 de la serie de datos X+1 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 3K
DsetBaseAddr (70.24) + 1. ®
El ajuste de fabrica de 209 es igual a TorgRef2 (2.09).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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92.04 |DsetXplus3Val1 (data set X+3 value 1) o ol o | w
Valor 1 de la serie de datos X+3 (intervalo: 2 ms). Direccion de la serie de datos = Ch0 AL
DsetBaseAddr (70.24) + 3. @
El ajuste de fabrica de 802 es igual a AuxStatWord (8.02).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
92.05 | DsetXplus3Val2 (data set X+3 value 2) o o | | w
Valor 2 de la serie de datos X+3 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 32
DsetBaseAddr (70.24) + 3. ®
El ajuste de fabrica de 101 es igual a MotSpeedFilt (1.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.06 |DsetXplus3Val3 (data set X+3 value 3) S ol o 1| w
Valor 3 de la serie de datos X+3 (intervalo: 2 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 2
DsetBaseAddr (70.24) + 3. @
El ajuste de fabrica de 108 es igual a MotTorq (1.08).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.07 | DsetXplus5Vali (data set X+5 value 1) g o — | w
Valor 1 de la serie de datos X+5 (intervalo: 10 ms) Direccién de la serie de datos = Ch0 IS
DsetBaseAddr (70.24) + 5. @
El ajuste de fabrica de 901 es igual a FaultWord1 (9.01).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.08 | DsetXplus5Val2 (data set X+5 value 2) o ol o | w
Valor 2 de la serie de datos X+5 (intervalo: 10 ms). Direccion de la serie de datos = ChO S
DsetBaseAddr (70.24) + 5. @
El ajuste de fabrica de 902 es igual a FaultWord2 (9.02).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.09 | DsetXplus5Val3 (data set X+5 value 3) o o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+5 (intervalo: 10 ms). Direccion de la serie de datos = Ch0 A
DsetBaseAddr (70.24) + 5. @
El ajuste de fabrica de 903 es igual a FaultWord3 (9.03).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
92.10 | DsetXplus7Vali (data set X+7 value 1) o o < | w
Valor 1 de la serie de datos X+7 (intervalo: 10 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 3
DsetBaseAddr (70.24) + 7. ®
El ajuste de fabrica de 904 es igual a FaultWord4 (9.04).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.11 | DsetXplus7Val2 (data set X+7 value 2) a o © 1w
Valor 2 de la serie de datos X+7 (intervalo: 10 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 AR
DsetBaseAddr (70.24) + 7. @
El ajuste de fabrica de 906 es igual a AlarmWord1 (9.06).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.12 | DsetXplus7Val3 (data set X+7 value 3) g o N | w
Valor 3 de la serie de datos X+7 (intervalo: 10 ms). Direccion de la serie de datos = ChO 3
DsetBaseAddr (70.24) + 7. @
El ajuste de fabrica de 907 es igual a AlarmWord2 (9.07).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.13 | DsetXplus9Val1 (data set X+9 value 1) o o o | w
Valor 1 de la serie de datos X+9 (intervalo: 10 ms). Direccion de la serie de datos = ChO % S

DsetBaseAddr (70.24) + 9.
El ajuste de fabrica de 908 es igual a AlarmWord3 (9.08).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
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92.14 | DsetXplus9Val2 (data set X+9 value 2) o o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+9 (intervalo: 10 ms). Direccion de la serie de datos = ChO 3
DsetBaseAddr (70.24) + 9. @
El ajuste de fabrica de 803 es igual a LimWord (8.03).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
92.15 | DsetXplus9Val3 (data set X+9 value 3) a o 1 | w
Valor 3 de la serie de datos X+9 (intervalo: 10 ms). Direccién de la serie de datos = Ch0 3 8
DsetBaseAddr (70.24) + 9. ®
El ajuste de fabrica de 805 es igual a DI StatWord (8.05).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.16 |DsetXplusi1Val1 (data set X+11 value 1) a o © 1w
Valor 1 de la serie de datos X+11 (intervalo: 50 ms). Direccion de la serie de datos = Ch0 S 8
DsetBaseAddr (70.24) + 11. @
El ajuste de fabrica de 806 es igual a DO StatWord (8.06).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.17 | DsetXplusi1Val2 (data set x+11 value 2) o o < | w
Valor 2 de la serie de datos X+11 (intervalo: 50 ms). Direccion de la serie de datos = Ch0 S
DsetBaseAddr (70.24) + 11. @
El ajuste de fabrica de 124 es igual a BridgeTemp (1.24).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
92.18 | DsetXplusiiVal3 (data set X+11 value 3) oo o | w
Valor 3 de la serie de datos X+11 (intervalo: 50 ms). Direccion de la serie de datos = ChO o &
DsetBaseAddr (70.24) + 11. @
El ajuste de fabrica de 112 es igual a Mot1TempMeas (1.22).
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
8 - Ll L
2 Direcciones de series de datos de
: - LY 4
5 transmision 2
93.01 | DsetXplusi3Vall (data set X+13 value 1) o o o 1w
Valor 1 de la serie de datos X+13 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 13. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
93.02 | DsetXplusi3Val2 (data set X+13 value 2) g o o | w
Valor 2 de la serie de datos X+13 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0O DsetBaseAddr (70.24) + 13. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
93.03 | DsetXplus13Val3 (data set X+13 value 3) o o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+13 (intervalo: 50 ms). 3
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 13. @
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
93.04 |DsetXplusi5Vall (data set X+15 value 1) g o o | w
Valor 1 de la serie de datos X+15 (intervalo: 50 ms). X
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 15. @
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
93.05 | DsetXplus15Val2 (data set X+15 value 2) a o o 1w
Valor 2 de la serie de datos X+15 (intervalo: 50 ms). §

Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 15.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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93.06 | DsetXplusi5Val3 (data set X+15 value 3) g o o | w
Valor 3 de la serie de datos X+15 (intervalo: 50 ms). b
Direccion de la serie de datos = Ch0 DsetBaseAddr (70.24) + 15. <
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

Lista de senales y parametros

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



286

indice

Nombre de senal/parametro

clxlgRI|e
EE[8[5|m
§ Control del DCSLink
[«
5

Este grupo de parametros define los parametros de comunicacion para la tarjeta DCSLink SDCS-
DSL-4.

Para la comunicacion entre el convertidor de armadura y los excitadores de campo,
respectivamente comunicacion de 12 pulsos, soélo deben ajustarse los parametros de
comunicacion bésica [(94.01) a (94.09)].

Para la comunicacidon maestro-esclavo y entre convertidores deben ajustarse los parametros de
comunicacion basica. La transferencia de datos se realiza mediante los cuatro buzones de correo
disponibles [(94.12) a (94.35)].

Ajustes de parametros, valores de DCSLinkNodelD (94.01) = 1 véase ejemplo
fabrica: M1FexNode (94.08) = 21 1
convertidor Unico con excitacion M2FexNode (94.09) = 30

Convertidor de 12 pulsos DCSLinkNodelD (94.01) = 1 véase ejemplo
12P SlaNode (94.04) = 31 2

M1FexNode (94.08) = 21

Ejemplo de ajuste de parametros para:

numero de nodo

maestro-esclavo (94.01) 1 2 3 11 véase ejemplo
3

excitador de campo (94.08) 21 22 23 31 véase ejemplo
3

esclavo de 12 pulsos (94.04) y 31 32 - - - véase ejemplo

(94.01) 4

convertidor a convertidor (94.01) 1 2 3 - - véase ejemplo
5

Ejemplo 1:

Convertidor unico con uno y dos excitadores de campo, respectivamente

L, 12 excitacion
conv. Unico
P94.01=21
P94.01=1
P94.08 =21 L
22 excitacion
P94.09 = 30
P94.01= 30
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Ejemplo 2:
Configuracion de 12 pulsos
conv. esclavo 12 pulsos
conv. maestro 12 pulsos
P94.01=31
P94.01=1
P94.04 =31
1 a
P94.08 = 21
P94.01= 21
Ejemplo 3:
Configuracion maestro-esclavo (difusion)

Conv. maestro

1" conv. esclavo 12 excitacion
P94.01=1 P94.01=2 P94.01 = 22
P94.08 = 21 P94.08 = 22

12 excitacion 2° conv. esclavo 12 excitacion
P94.01 =21 | P94.01 =3 P94.01 = 23
P94.08 = 23

10 © conv. esclavo
P94.01=11
P94.08 = 31

12 excitacién
P94.01 =31
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Ejemplo 4:
Dos convertidores de 12 pulsos en configuracion maestro-esclavo
MAESTRO
Conv. esclavo 12 pulsos
Conv. maestro 12 pulsos
P94.01 =31
P94.01=1
P94.04 = 31 oo
12 excitacion
P94.08 =21
P94.01 =21
Conv. esclavo 12 pulsos
Conv. maestro 12 pulsos
P94.01 = 32
P94.01=2
P94.04 = 32 L
12 excitacion
P94.08 = 22
P94.01 = 22
ESCLAVO
Ejemplo 5:
Configuracion de convertidor a convertidor
1" conv. 2° conv. 3" conv.
P94.01=1 P94.01=2 P94.01=3
94.01 | DCSLinkNodelD (DCSLink node ID) o o o 1w
Define la ID del nodo DCSLink de la estacidon. No se permite que haya dos estaciones con la ©
misma ID de nodo. El recuento maximo permitido de estaciones es 50. Véanse también los
ejemplos 1 a 5 anteriores. Si DCSLinkNodelD (94.01) se ajusta a cero la ID del nodo DCSLink
estara inactiva.
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se escoge la
tarjeta SDCS-DSL-4 pero no esta conectada o presenta algun error.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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min.
max.

def.
Unid

E/C

94.02

BaudRate (baud rate)
Define la velocidad de transferencia del DCSLink. La velocidad de transferencia disminuye en
funcion de la longitud total del cable DCSLink:
0 = 20 kBit/s 20 kBit/s, longitud maxima total del cable: 500 m
1 =50 kBit/s 50 kBit/s, longitud maxima total del cable: 500 m
2=125 kBit/s 125 kBit/s, longitud maxima total del cable: 500 m
3 =250 kBit/s 250 kBit/s, longitud maxima total del cable: 250 m
4 =500 kBit/s 500 kBit/s, longitud méaxima total del cable: 100 m, configuracion de fabrica
5 =800 kBit/s 800 kBit/s, longitud maxima total del cable: 50 m
6 = 888 kBit/s 888 kBit/s, longitud maxima total del cable: 35 m
7 =1 Mbits/s 1 MBit/s, longitud aproximada total del cable: 25 m
Nota 1:
La longitud méaxima total del cable no deberia superar los 100 m. La cantidad méaxima de
estaciones conectadas es de 50 (p. €j. 25 convertidores con un excitador de campo externo cada
uno).
EsZ:aIado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

20 kBit/s
1 MBit/s
500 kBit/s

94.03

12P TimeOut (12-pulse timeout)
Demora temporal antes de que se declare una pérdida de comunicacion de 12 pulsos. Se ajusta
F535 12PulseCom [bit 2 de FaultWord3 (9.03)].
Si 12P TimeOut (94.03) se ajusta a 0 ms el fallo de comunicacién estara inactivo.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

94.04

12P SlaNode (12-pulse slave node ID)
Define la ID del nodo DCSLink del convertidor esclavo de 12 pulsos en el convertidor maestro de
12 pulsos. Véanse los ejemplos 2 y 4 anteriores. Si 12P SlaNode (94.04) se ajusta a cero la ID del
nodo de 12 pulsos estara inactiva.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

63
31

94.05

Sin usar

94.06

Sin usar

94.07

FexTimeOut (field exciter timeout)
Demora temporal antes de que se declare una pérdida de comunicacién del excitador de campo.
En funcion de la excitacion de campo en la pérdida de comunicacion, se ajusta F516 M1FexCom
[bit 15 de FaultWord1 (9.01)] o F519 M2FexCom [bit 2 de FaultWord2 (9.02)]
Si FexTimeOut (94.07) se ajusta a 0 ms el fallo de comunicacion estara inactivo.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

94.08

M1FexNode (motor 1 field exciter node ID)
Define la ID del nodo DCSLink del excitador de campo del motor 1 en el convertidor. Véanse los
ejemplos 1 a 4 anteriores. Si M1FexNode (94.08) se ajusta a cero la ID del nodo del excitador de
campo estara inactiva.
Nota 1:
M1FexNode (94.08) es nulo cuando M1UsedFexType (99.12) = NotUsed o OnBoard.

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

32
21

94.09

M2FexNode (motor 2 field exciter node ID)
Define la ID del nodo DCSLink del excitador de campo del motor 2 en el convertidor. Véase el
ejemplo 1 anterior. Si M2FexNode (94.09) se ajusta a cero la ID del nodo del excitador de campo
estara inactiva.
Nota 1:
M2FexNode (94.09) es nulo cuando M2UsedFexType (49.07) = NotUsed o OnBoard.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

32

30

94.10

Sin usar

94.11

Sin usar
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Nombre de senal/parametro

min.
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def.
Unid

E/C

La comunicacidén entre convertidores y maestro-esclavo usa 4 buzones de correo para transmitir
datos. Por tanto, es posible la transferencia de datos a cualquier estacion del sistema. Cada
buzoén puede transmitir / recibir hasta 4 valores. Los numeros de ID de nodo de buzdn positivos
transmiten datos, los negativos reciben datos. Para obtener la comunicacion se necesitan parejas
de ID de nodo de los buzones.

Ejemplo 6:

Configuracion de convertidor a convertidor; se envian sefiales de convertidor 2 con MailBox3
(94.24) al convertidor 3 con MailBox3 (94.24) mediante 5 para transmitir datos y -5 para recibir
datos.

1" conv.
P94.01=1
P94.12=1
P94.18 = -2 <
P94.24 =3

» P94.30=-4

2° conv.
P94.01=2

» P94.12=-3
P94.18 =4
P94.24 =5

» P94.30=-6

3" conv.
P94.01 =3
P94.12=-1
P94.18 =2

» P94.24=-5
P94.30=6
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= |© =l
EIEC P
Ejemplo 7:
Configuracion maestro-esclavo; se envia TorgRef3 (2.10) del convertidor maestro con MailBox 1
(94.12) a TorqRefA (25.01) de los esclavos con MailBox2 (94.18).
Conv. maestro R 1r conv. esclavo
P94.01=1 " P94.01=2
P94.12=1 P94.18 =-1
P94.14 =210 (T ) P94.20 = 2501 (T )
20 conv. esclavo
" P94.01=3
P94.18 =-1
P94.20 = 2501 (T _,)
R 10 o conv. esclavo
g P94.01 =11
P94.18 =-1
P94.20 = 2501 (T )

94.12 | MailBox1 (mailbox 1 node ID) < <« o | w
El buzoén de correo 1 puede transmitir / recibir hasta 4 valores [TrmtRecVal1.1 (94.13), Q ©
TrmtRecVal1.2 (94.14), TrmtRecVal1.3 (94.15) y TrmtRecVal1.4 (94.16)]. Los numeros de ID de
nodo de buzdn positivos transmiten datos, los negativos reciben datos. Para obtener la
comunicacion se necesitan parejas de ID de nodo de los buzones. Véanse los ejemplos 6y 7
anteriores. Si MailBox1 (94.12) se ajusta a cero el buzén estara inactivo.

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
94.13 | MailBoxCycle1 (cycle time mailbox 1) o o o v w
La funcion de MailBoxCycle1 (94.13) depende de los ajustes de MailBox1 (94.12). Si MailBox1 89 §
(94.12) es positivo (== transmision de datos): 3
El tiempo de ciclo del buzén ajusta el intervalo de comunicacion.
Si MailBoxCycle1 (94.13) se ajusta a cero la comunicacion estara inactiva. Los valores entre 1
y 4 ms son demasiado rapidos y provocaran un fallo.

Si MailBox1 (94.12) es negativo (== recepcién de datos):
Se ajusta el tiempo de espera de comunicacién. Es la demora antes de que se declare un fallo
de comunicacion entre convertidores o maestro-esclavo. Segun el ajuste de ComLossCtrl
(30.28), se ajusta, o bien F544 P2PandMFCom [bit 11 de FaultWord3 (9.06)] o bien A112
P2PandMFCom [bit 11 de AlarmWord1 (9.03)].
Si MailBoxCycle1 (94.13) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran
inactivos.

Atencion:

La demora de comunicacion debe ajustarse a un valor que sea, por lo menos, dos veces mas

largo que el tiempo de ciclo correspondiente del buzon.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

94.14 | TrmtRecVal1.1 (mailbox 1 transmit / receive value 1) a o o 1w
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 1. P
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. @

Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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94.15

TrmtRecVal1.2 (mailbox 1 transmit / receive value 2)
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 2.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

0

94.16

TrmtRecVal1.3 (mailbox 1 transmit / receive value 3)
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 3.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.17

TrmtRecVal1.4 (mailbox 1 transmit / receive value 4)
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 4.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

94.18

MailBox2 (mailbox 2 node ID)
El buzén de correo 2 puede transmitir / recibir hasta 4 valores [TrmtRecVal2.1 (94.20),
TrmtRecVal2.2 (94.21), TrmtRecVal2.3 (94.22) y TrmtRecVal2.4 (94.23)]. Los numeros de ID de
nodo de buzdén positivos transmiten datos, los negativos reciben datos. Para obtener la
comunicacion se necesitan parejas de ID de nodo de los buzones. Véanse los ejemplos 6y 7
anteriores. Si MailBox2 (94.18) se ajusta a cero el buzén estara inactivo.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

-64

64

94.19

MailBoxCycle2 (cycle time mailbox 2)

La funcién de MailBoxCycle2 (94.19) depende de los ajustes de MailBox2 (94.18). Si MailBox2

(94.18) es positivo (== transmisién de datos):
El tiempo de ciclo del buzén ajusta el intervalo de comunicacion.
Si MailBoxCycle2 (94.19) se ajusta a cero la comunicacion estara inactiva. Los valores entre 1
y 4 ms son demasiado rapidos y provocaran un fallo.

Si MailBox2 (94.18) es negativo (== recepcion de datos):
Se ajusta el tiempo de espera de comunicacién. Es la demora antes de que se declare un fallo
de comunicacion entre convertidores 0 maestro-esclavo. Segun el ajuste de ComLossCtrl
(30.28), se ajusta, o bien F544 P2PandMFCom [bit 11 de FaultWord3 (9.06)] o bien A112
P2PandMFCom [bit 11 de AlarmWord1 (9.03)].
Si MailBoxCycle2 (94.18) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran
inactivos.

Atencion:

La demora de comunicacion debe ajustarse a un valor que sea, por lo menos, dos veces mas

largo que el tiempo de ciclo correspondiente del buzén.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

94.20

TrmtRecVal2.1 (mailbox 2 transmit / receive value 1)
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 2.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.21

TrmtRecVal2.2 (mailbox 2 transmit / receive value 2)
Valor 2 de transmision / recepcion del buzén de correo 2.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.22

TrmtRecVal2.3 (mailbox 2 transmit / receive value 3)
Valor 3 de transmision / recepcion del buzén de correo 2.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.23

TrmtRecVal2.4 (mailbox 2 transmit / receive value 4)
Valor 4 de transmision / recepcion del buzén de correo 2.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999
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94.24 | MailBox3 (mailbox 3 node ID) < < o | w
El buzén de correo 3 puede transmitir / recibir hasta 4 valores [ TrmtRecVal3.1 (94.26), Q9
TrmtRecVal3.2 (94.27), TrmtRecVal3.3 (94.28) y TrmtRecVal3.4 (94.29)]. Los numeros de ID de
nodo de buzdn positivos transmiten datos, los negativos reciben datos. Para obtener la
comunicacién se necesitan parejas de ID de nodo de los buzones. Véanse los ejemplos 6 y 7
anteriores. Si MailBox3 (94.24) se ajusta a cero el buzén estara inactivo.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
94.25 | MailBoxCycle3 (cycle time mailbox 3) o o o v w
La funcion de MailBoxCycle3 (94.25) depende de los ajustes de MailBox3 (94.24). Si MailBox3 89§
(94.24) es positivo (== transmision de datos): R
El tiempo de ciclo del buzén ajusta el intervalo de comunicacion.
Si MailBoxCycle3 (94.25) se ajusta a cero la comunicacion estara inactiva. Los valores entre 1
y 4 ms son demasiado rapidos y provocaran un fallo.
Si MailBox3 (94.24) es negativo (== recepcién de datos):
Se ajusta el tiempo de espera de comunicacion. Es la demora antes de que se declare un fallo
de comunicacion entre convertidores 0 maestro-esclavo. Segun el ajuste de ComLossCtrl
(30.28), se ajusta, o bien F544 P2PandMFCom [bit 11 de FaultWord3 (9.06)] o bien A112
P2PandMFCom [bit 11 de AlarmWord1 (9.03)].
Si MailBoxCycle3 (94.25) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran
inactivos.
Atencion:
La demora de comunicacion debe ajustarse a un valor que sea, por lo menos, dos veces mas
largo que el tiempo de ciclo correspondiente del buzén.
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
94.26 | TrmtRecVal3.1 (mailbox 3 transmit / receive value 1) o o o | w
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 3. b
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. <
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
94.27 | TrmtRecVal3.2 (mailbox 3 transmit / receive value 2) o o o | w
Valor 2 de transmision / recepcion del buzén de correo 3. b
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. <
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
94.28 | TrmtRecVal3.3 (mailbox 3 transmit / receive value 3) a o o 1w
Valor 3 de transmision / recepcion del buzén de correo 3. 2
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. &
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
94.29 [ TrmtRecVal3.4 (mailbox 3 transmit / receive value 4) o o o | w
Valor 4 de transmision / recepcion del buzén de correo 3. 3
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice. e
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N
94.30 | MailBox4 (mailbox 4 node ID) <« < o | w
El buzdn de correo 4 puede transmitir / recibir hasta 4 valores [ TrmtRecVal4.1 (94.32), Qe
TrmtRecVal4.2 (94.33), TrmtRecVal4.3 (94.34) y TrmtRecVal4.4 (94.35)]. Los numeros de ID de
nodo de buzdn positivos transmiten datos, los negativos reciben datos. Para obtener la
comunicacion se necesitan parejas de ID de nodo de los buzones. Véanse los ejemplos 6y 7
anteriores. Si MailBox4 (94.30) se ajusta a cero el buzén estara inactivo.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N
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94.31

MailBoxCycle4 (cycle time mailbox 4)

La funcién de MailBoxCycle4 (94.31) depende de los ajustes de MailBox4 (94.30). Si MailBox4

(94.30) es positivo (== transmisién de datos):
El tiempo de ciclo del buzén ajusta el intervalo de comunicacion.
Si MailBoxCycle4 (94.31) se ajusta a cero la comunicacion estara inactiva. Los valores entre 1
y 4 ms son demasiado rapidos y provocaran un fallo.

Si MailBox4 (94.30) es negativo (== recepcion de datos):
Se ajusta el tiempo de espera de comunicacion. Es la demora antes de que se declare un fallo
de comunicacion entre convertidores 0 maestro-esclavo. Segun el ajuste de ComLossCtrl
(30.28), se ajusta, o bien F544 P2PandMFCom [bit 11 de FaultWord3 (9.06)] o bien A112
P2PandMFCom [bit 11 de AlarmWord1 (9.03)].
Si MailBoxCycle4 (94.31) se ajusta a 0 ms el fallo y la alarma de comunicacion estaran
inactivos.

Atencion:

La demora de comunicacion debe ajustarse a un valor que sea, por lo menos, dos veces mas

largo que el tiempo de ciclo correspondiente del buzén.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

64000

100

ms

94.32

TrmtRecVal4.1 (mailbox 4 transmit / receive value 1)
Valor 1 de transmision / recepcion del buzén de correo 4.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.33

TrmtRecVal4.2 (mailbox 4 transmit / receive value 2)
Valor 2 de transmision / recepcion del buzén de correo 4.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1== Tipo: | Volatil: N

9999

94.34

TrmtRecVal4.3 (mailbox 4 transmit / receive value 3)
Valor 3 de transmision / recepcion del buzén de correo 4.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999

94.35

TrmtRecVal4.4 (mailbox 4 transmit / receive value 4)
Valor 4 de transmision / recepcion del buzén de correo 4.
El formato es xxyy, donde: xx = grupo e yy = indice.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: N

9999
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2 Medicion
2
O
97.01 | TypeCode (type code) o Y ow
TypeCode (97.01) viene preconfigurado de fabrica y esta protegido frente a escritura. El cédigo de | § c?)
tipo identifica la medicién de intensidad, tension y temperatura del convertidor. Para desproteger | £ Q
el codigo de tipo para un cambio, ajuste ServiceMode (99.06) = SetTypeCode. Si se cambia el 0
cédigo de tipo, su nuevo valor se aplica después del siguiente encendido. é

0 = None el usuario ajusta el cédigo de tipo; véase S ConvScaleCur (97.02), S
ConvScaleVolt (97.03), S MaxBrdgTemp (97.04) y S BlockBridge2
(97.07) para, p. €j. kits de montaje

1 =S01-0020-04 cédigo de tipo, véase la tabla

hasta el

148 = S02-5200-05 codigo de tipo, véase la tabla

valor preaijustado de fabrica

El cédigo de tipo basico del convertidor:
DCS800-AAX-YYYY-ZZ
Familia de DCS800
productos:
Tipo: AA = S0 |mddulos del convertidor
estandar
= RO [sistema de montaje
Tipo de puente: X =1 |puente unico (2-Q)
=2 |2 puentes antiparalelos (4-Q)
Tipo de modulo: YYYY = intensidad del tipo de
convertidor
Tension de CA zZ =04 [230VCA-400V CA
nominal:
=05 |230V CA-500/525V CA
=06 [270V CA-600V CA
=07 |315V CA-690V CA
=08 |360V CA-800V CA
=10 |[450V CA-990V CA
Atencion:

Al usar los médulos D1, D2, D3 o D4, el intervalo de intensidad y tension del ajuste del cédigo de
tipo esta limitado a un maximo de 1.000 A CC y de 600 V CA.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: Y
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97.02 | S ConvScaleCur (set: converter current scaling) o o] o] « w
Ajuste de los canales de medicién de intensidad (SDCS-PIN-4 o SDCS-PIN-51). S ConvScaleCur 3
(97.02) esta protegido frente a escritura, a no ser que ServiceMode (99.06) = SetTypeCode: &
0A= toma el valor de TypeCode (97.01)
1 A to 30000 A =toma el valor de S ConvScaleCur (97.02)
Este valor tiene preferencia sobre el cédigo de tipo y es visible inmediatamente en ConvNomCur
(4.05).
Atencion:
Al usar los médulos D1, D2, D3 o D4, el intervalo de intensidad y tension del ajuste del cédigo de
tipo esta limitado a un maximo de 1.000 A CC y de 600 V CA.
Escalado ent.: 1=1A Tipo: | Volatil: N
97.03 | S ConvScaleVolt (set: converter voltage scaling) g o o > w
Ajuste de los canales de medicién de tensién (SDCS-PIN-4 o SDCS-PIN-51). S ConvScaleVolt 38
(97.03) esta protegido frente a escritura, a no ser que ServiceMode (99.06) = SetTypeCode: o
ovV= toma el valor de TypeCode (97.01)
1V to 2000 V = toma el valor de S ConvScaleVolt (97.03)
Este valor tiene preferencia sobre el cédigo de tipo y es visible inmediatamente en ConvNomVolt
(4.04).
Atencion:
Al usar los médulos D1, D2, D3 o D4, el intervalo de intensidad y tension del ajuste del cédigo de
tipo esta limitado a un maximo de 1.000 A CC y de 600 V CA.
Escalado ent.: 1==1V Tipo: | Volatil: N
97.04 | S MaxBrdgTemp (set: maximum bridge temperature) o o o O w
Ajuste del nivel de disparo de la temperatura de los disipadores térmicos del convertidor, en o °
grados centigrados:
0°C= toma el valor de TypeCode (97.01)
1 °C to 150 °C = toma el valor de S MaxBrdgTemp (97.04)
Este valor tiene preferencia sobre el cédigo de tipo y es visible inmediatamente en
MaxBridgeTemp (4.17).
Nota 1:
La temperatura de puente maxima para convertidores de tamafno D6 y D7 es de 50 °C.
Escalado ent.: 1==1°C Tipo: | Volatil: N
97.05 | ConvTempDly (converter temperature delay) o ol o v w
En lugar de medir la temperatura del convertidor se puede medir la intensidad del ventilador del 3
convertidor mediante la tarjeta PW-1002/3. ConvTempDly (97.05) evita falsos mensajes de fallo
durante la aceleracién del ventilador:
0s = Se libera la medicion de temperatura del convertidor. The drive trips with F504
ConvOverTemp [FaultWord1 (9.01) bit 4] in case of excessive converter
temperature.
1 st0 300 s = Se libera la mediciéon de temperatura de la intensidad del ventilador del
convertidor cuando éste se halla en estado On [bit 0 de UsedMCW (7.04) On
= 1]. El convertidor se dispara con F511 ConvFanCur [bit 10 de FaultWord1
(9.01)] en caso de intensidad del ventilador excesiva o inexistente, una vez
transcurrido el tiempo ConvTempDly (97.05).
Escalado ent.: 1==1s Tipo: | Volatil: N
97.06 | Sin usar
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97.07

S BlockBridge2 (set: block bridge 2)
Se puede bloquear el puente 2:
0 = Auto el modo de funcionamiento se obtiene de TypeCode (97.01),
configuracion de fabrica
1 = BlockBridge2 puente de bloque 2 (== funcionamiento 2-Q), p. ej. para kits de montaje
2-Q
2 = RelBridge2 puente de liberacion 2 (== funcionamiento 4-Q), p. ej. para kits de
montaje 4-Q
Este valor tiene preferencia sobre el cédigo de tipo y es visible inmediatamente en QuadrantType
(4.15).
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Auto

RelBridge2

Auto

E

97.08

Sin usar

97.09

MainsCompTime (mains compensation time)
Constante de tiempo del filtro de compensacion de la tension de red. Se usa para la
compensacion de la tension de red en la salida del regulador de intensidad.
Si se ajusta MainsCompTime (97.09) a 1000 ms se desactiva la compensacion de la tensién de
red.

Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N

1000

10
ms

97.10

Sin usar

97.11

Sin usar

97.12

CompUKPLL (phase locked loop to compensate for uk)

El angulo de fase medido de los PLL de la unidad que dispara se pueden corregir para
compensar el error provocado por caidas de tensidn asociadas a la conmutacion. La
compensacion depende de la uk (tensién de cortocircuito) de la red.

CompUKPLL (97.12) define la tension de cortocircuito de la red, en porcentaje de NomMainsVolt
(99.10), provocada por la intensidad nominal del convertidor para la correccion PLL:

CompUKPLL = uk* %* 100%

donde: uk = tension de cortocircuito asociada a la red,

S, = potencia aparente del convertidor

S, = potencia aparente del transformador
Consejo para la puesta a punto:
CompUKPLL (97.12) se usa para compensar el desplazamiento de fase de sincronizacion de la
red debido a escalones de conmutacion, cuando la tension de red se mide en el secundario del
transformador especializado.
Esta situacion lleva a una intensidad de armadura inestable en caso de grandes cargas del motor.
Aumente lentamente CompUKPLL (97.12) (1 a 1) hasta que la intensidad de la armadura se haga
estable.

Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N

15

%
E

97.13

DevLimPLL (phase locked loop deviation limit)
Maxima desviacién permitida del tiempo de ciclo de la red entre dos mediciones. El convertidor se
dispara con F514 MainsNotSync [bit 13 de FaultWord1 (9.01)] si se supera el limite:

1
S0 Hz
1

60 Hz
Escalado ent.: 100==1° Tipo: | Volatil: N

— para redes a 50 Hz se cumple: 360° == 20 ms=

— para redes a 60 Hz se cumple: 360° =16,67 ms=

20
10
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97.14 | KpPLL (phase locked loop p-part) 0 oo | 1| w
Ganancia del bucle de sincronizacion de fase de la unidad que dispara. g ;
Escalado ent.: 100 == Tipo: | Volatil: N
97.15 | Sin usar
97.16 | AdjIDC (adjust DC current) w0 of of 5o w
AdjIDC (97.16) se usa para cubrir convertidores con diferentes circuitos de medicion de intensidad | ™ & 2
para el puente 1y el puente 2. Reescala la intensidad de armadura medida si el puente 2 esta
activo.
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
97.17 | OffsetIDC (offset DC current measurement) w0 10| o 59 W
Valor de ajuste, en porcentaje de M71NomCur (99.03), que se afiade a la medicién de la intensidad |
de la armadura. OffsetIDC (97.17) ajusta ConvCurAct (1.16) y la intensidad de armadura real.
Si se ajusta OffsetIDC (97.17) a 0 se desactiva el ajuste manual.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
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indice

Nombre de senal/parametro ¢ %l 2 lo
_— m c =~
ElEP B L
97.18 | ZeroCurDetect (zero current detection) = o 2 | w
Selecciona el método de deteccidn de intensidad cero. Usa una sefal binaria si la deteccién de o 5 9
intensidad cero la realiza otro convertidor: ::): 2 ::):
0 = Current se basa en los propios resistores de deteccion de intensidad cero del o
convertidor, configuracion de fabrica <
1 = Voltage se basa en las propias tensiones de los tiristores del convertidor

2 = CurAndVolt

3 =ED1
4 =ED2
5=ED3
6 = ED4
7 = ED5
8 = ED6
9=ED7
10 = ED8
11 =ED9
12 =ED10
13 = ED11
14 = MCW Bit11

15 = MCW Bit12
16 = MCW Bit13
17 = MCW Bit14
18 = MCW Bit15
19 = ACW Bit12
20 = ACW Bit13
21 = ACW Bit14
22 = ACW Bit15

Nota 1:

se basa en ambas: tensiones de tiristores y resistores de deteccion de

intensidad cero

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero
1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero; sélo

disponible con tarjeta de ampliacién digital

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero; sélo

disponible con tarjeta de ampliacion digital

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero; sélo

disponible con tarjeta de ampliacion digital

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 11 de

MainCtriWord (7.01)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 12 de

MainCtriWord (7.01)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 13 de

MainCtriWord (7.01)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 14 de

MainCtriWord (7.01)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 15 de

MainCtriWord (7.01)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 12 de

AuxCtriWord (7.02)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 13 de

AuxCtriWord (7.02)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 14 de

AuxCtriWord (7.02)

1 = intensidad cero detectada, 0 = intensidad diferente de cero, bit 15 de

AuxCtriWord (7.02)

Si se detecta intensidad cero mediante las tensiones de tiristores, no se llega al 10% de
MainsVoltAct (1.11) o biena 10 V.

Escalado ent.:

1== Tipo: C Volatil: N
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Indice Nombre de sefal/parametro ¢ %l 2 lo
— m c ~
e = O - L
97.19 | ZeroCurTimeOut (zero current timeout) o o o v w
Tras un comando para cambiar el sentido de la intensidad, debe alcanzarse la intensidad opuesta 8 N g
antes de que haya transcurrido ZeroCurTimeOut (97.19); en caso contrario el convertidor se N
dispara con F533 ReversalTime [bit 0 de FaultWord3 (9.03)].
Iact
Comando para Se ajusta el bit 12 de
cambiar el sentido CtrlStatMas (6.09)
Deteccion de
intensidad cero  Reyply
< (43.14) o
A N
Tt
<« X
ZeroCurTimeOut \
(97.19)
El tiempo de demora de inversidn se inicia cuando se detecta la intensidad cero, después de que
se haya emitido un comando para cambiar el sentido de la intensidad.
El tiempo necesario para cambiar el sentido de la intensidad puede ser superior al cambiar del
modo de accionamiento al modo regenerativo a altas tensiones del motor, ya que la tension del
motor debe reducirse antes de pasar a modo regenerativo; véase también RevVoltMargin (44.21).
ZeroCurTimeOut (97.19) debe tener el mismo ajuste para el maestro de 12 pulsos y para el
esclavo de 12 pulsos, con una sola excepcion:
Si no se realiza medicién de intensidad en el esclavo serie de 12 pulsos, ajuste
ZeroCurTimeOut (97.19) en el esclavo serie de 12 pulsos al valor maximo (12000 ms).
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
97.20 | TorqActFiltTime (actual torque filter time) o o o v w
Constante de tiempo del filtro actual de par para MotTorqgFilt (1.07). Se usa para el regulador EMF 8 8 §
y para la alimentacién EMF hacia adelante. =
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
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Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
ElePpH
97.21 | ResetAhCounter (reset ampere hour counter) o | o | w
Senal binaria para restaurar AhCounter (1.39): A= P
0 = NotUsed configuracion de fabrica % @ %
1 =ED1 Reset por flanco ascendente (0 — 1) p % z
2 =ED2 Reset por flanco ascendente (0 — 1) <
3 =ED3 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
4 =ED4 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
5=ED5 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
6 = ED6 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
7 =ED7 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
8 = ED8 Reset por flanco ascendente (0 — 1)
9=ED9 Reset por flanco ascendente (0 — 1); sélo disponible con tarjeta de
ampliacion digital
10 = ED10 Reset por flanco ascendente (0 — 1); sélo disponible con tarjeta de
ampliacion digital
11 = ED11 Reset por flanco ascendente (0 — 1); sdlo disponible con tarjeta de
ampliacion digital
12 = MCW Bit11 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 11 de MainCtrlWord (7.01)
13 = MCW Bit12 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 12 de MainCtrlWord (7.01)
14 = MCW Bit13 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 13 de MainCtrlWord (7.01)
15 = MCW Bit14 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 14 de MainCtriWord (7.01)
16 = MCW Bit15 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 15 de MainCtriWord (7.01)
17 = ACW Bit12 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 12 de AuxCtriWord (7.02)
18 = ACW Bit13 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 13 de AuxCtriWord (7.02)
19 = ACW Bit14 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 14 de AuxCtriWord (7.02)
20 = ACW Bit15 Reset por flanco ascendente (0 — 1), bit 15 de AuxCtriWord (7.02)
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
97.22 | Sin usar
97.23 | AdjUDC (adjust DC voltage) 1 of ol «9 w
AdjUDC (97.23) se usa para cubrir convertidores con diferentes circuitos de medicion de tension | o 9 °
para la tension de armadura y de red. Reescala la medicion de tension de la armadura.
Escalado ent.: 10==1% Tipo: | Volatil: N
97.24 | OffsetUDC (offset DC voltage measurement) S ~| ~| <o w
Valor de ajuste, en porcentaje de M1NomVolt (99.02), que se afade a la medicién de la tension o 6| 9l
de la armadura. OffsetUDC (97.24) ajusta ArmVoltAct (1.14) y la tension de armadura real.
Si se ajusta OffsetUDC (97.24) a 5,1% se desactiva el ajuste manual.
Escalado ent.: 100==1% Tipo: | Volatil: N
97.25 | EMF ActFiltTime (actual EMF filter time) o ol o v w
Constante de tiempo del filtro actual EMF para EMF VoltActRel (1.17). Se usa para el regulador 8 | §
EMF y para la alimentacién EMF hacia adelante. 2
Escalado ent.: 1==1ms Tipo: | Volatil: N
97.26 |HW FiltUDC (hardware filter DC voltage) o o o | w
Filtro de hardware para el circuito de mediciéon de UDC QQQ
0 = FilterOff  se ajusta el tiempo de filtro a 200 us % % %

1 = FilterOn se ajusta el tiempo de filtro a 10 ms, configuracién de fabrica
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
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adaptador del modulo de E/S externo (AIMA) conectado a través del SDCS-COM-8. La ID de
nodo O (véase el interruptor S1) sélo es necesaria para conexién a través de AIMA:
0 =NotUsed no se usa el primer RTAC-xx, configuracion de fabrica

1 = Slot1 el primer RTAC-xx se conecta en la ranura de opciones 1
2 = Slot2 el primer RTAC-xx se conecta en la ranura de opciones 2
3 = Slot3 el primer RTAC-xx se conecta en la ranura de opciones 3
4 = AMIA el primer RTAC-xx se conecta en el adaptador del médulo E/S externo

(AIMA), ID de nodo = 0

El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona el
maodulo de ampliacion RTAC pero no esta conectado o presenta algun error.
Atencion:

Para garantizar una correcta conexiéon y comunicacion de la tarjeta RTAC-xx con el SDCS-CON-4
utilice los tornillos incluidos en la entrega.

RTAC:

Interruptor S1

ADDRESS

S

| = 1]
| =

.

‘g

-
Tpet

51

Escaladoent: 1==1 Tipo: C Volatil: N

indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
ElC€o (S |o
E°P
@ Modulos opcionales
o
o
S
S
(O]

98.01 | Encoder2Module (encoder 2 extension module) o <9 |w
Seleccion de la interfaz del modulo de ampliacion RTAC-xx. Encoder2Module (98.01) libera el =R
generador de pulsos 2. 292
El médulo se puede conectar en las ranuras de opciones 1, 2, 3 o, alternativamente, en el P pd
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Indice Nombre de senal/parametro clx b= e lo
= S O [e [55
ElePpH
98.02 | CommModule (communication modules) o o o | w
Para los médulos de comunicacion se dispone de las siguientes selecciones: § é §
= O =
Bus de DDCS (p. . | DDCS | Modbus 222
campo (Rxxx) | AC 800M) (Nxxx) (RMBA-xx) 5
0o |- - - o
1 X - - -
2 - - -
3 - X -
4 - - X
5 X (sdlo lect.) - -
6 - - X (solo lect.)
7 - X X (solo lect.)
8 X - X (solo lect.)
0 = NotUsed no se usa comunicacion, configuracion de fabrica
1 = Fieldbus El convertidor se comunica con el control superior a través de un

2 = COM-8/AC800x

3 = COM-8/Nxxx

4 = Modbus

5 = AC800xFldbus

6 = AC800xModbus

7 = NxxxModbus

adaptador de bus de campo (Rxxx) conectado a la ranura de opciones
1. La direccion basica de la serie de datos debe ajustarse a 1, Ch0
DsetBaseAddr (70.24) = 1. Esta eleccidn no es valida para el Modbus.
El convertidor se comunica con el control superior de ABB a través del
SDCS-COM-8 conectado a la ranura de opciones 3. La direccion
basica de la serie de datos se selecciona con Ch0 DsetBaseAddr
(70.24).

El convertidor se comunica con el control superior a través del SDCS-
COM-8 conectado en la ranura de opciones 3 y de un adaptador de
bus de campo (Nxxx). La direccidon base de la serie de datos debe
ajustarse a 1, ChO DsetBaseAddr (70.24) = 1.

El convertidor se comunica con el control superior a través del Modbus
(RMBA-xx) conectado en la ranura de opciones 1; para ello ajuste
ModBusModule2 (98.08) = Slot1. La direccion base de la serie de
datos debe ajustarse a 1, Ch0 DsetBaseAddr (70.24) = 1.

El convertidor se comunica con el control superior de ABB a través del
SDCS-COM-8 conectado a la ranura de opciones 3. La direccion
béasica de la serie de datos se selecciona con Ch0 DsetBaseAddr
(70.24).

Un adaptador de bus de campo (Rxxx) adicional conectado en la
ranura de opciones 1 sélo se utiliza para tareas de monitorizacion. Esta
eleccion no es valida para el Modbus.

El convertidor se comunica con el control superior de ABB a través del
SDCS-COM-8 conectado a la ranura de opciones 3. La direccion
basica de la serie de datos se selecciona con Ch0 DsetBaseAddr
(70.24).

Un Modbus (RMBA-xx) adicional conectado en la ranura de opciones 1
0 2 [véase ModBusModule2 (98.08)] s6lo se utiliza para tareas de
monitorizacion.

El convertidor se comunica con el control superior a través del SDCS-
COM-8 conectado en la ranura de opciones 3 y de un adaptador de
bus de campo (Nxxx). La direccién base de la serie de datos se
selecciona mediante ChO DsetBaseAddr (70.24).

Un Modbus (RMBA-xx) adicional conectado en la ranura de opciones 1
0 2 [véase ModBusModule2 (98.08)] sdlo se utiliza para tareas de
monitorizacion.
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
8 = FldBusModbus EI convertidor se comunica con el control superior a través de un
adaptador de bus de campo (Rxxx) conectado a la ranura de opciones
1. La direccion basica de la serie de datos debe ajustarse a 1, Ch0
DsetBaseAddr (70.24) = 1. Esta eleccidn no es valida para el Modbus.
Un Modbus (RMBA-xx) adicional conectado en la ranura de opciones 2
0 3 [véase ModBusModule2 (98.08)] solo se utiliza para tareas de
monitorizacion.
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si no se cumple la
configuracion del médulo de comunicacion.
Atencion:
Para garantizar una correcta conexion y comunicacion de los médulos de comunicacion con el
SDCS-CON-4 utilice los tornillos incluidos en la entrega.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
98.03 | DIO ExtModule1 (digital extension module 1) o « o ‘| w
Seleccién de la interfaz del primer médulo de ampliacién RDIO-xx. DIO ExtModule1 (98.03) libera | 3 S| J
ED9, ED10, ED11, DO9 y DO10. 292
El médulo se puede conectar en las ranuras de opciones 1, 2, 3 o, alternativamente, en el Z Z

adaptador del modulo de E/S externo (AIMA) conectado a través del SDCS-COM-8. La ID de
nodo 2 (véase el interruptor S1) sélo es necesaria para conexion a través de AIMA:
0 =NotUsed no se usa el primer RDIO-xx, configuracién de fabrica

1 = Slot1 el primer RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 1

2 = Slot2 el primer RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 2

3 = Slot3 el primer RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 3

4 = AMIA el primer RDIO-xx se conecta en el adaptador del médulo E/S externo (AIMA),
ID de nodo =2

El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona el
maodulo de ampliacién DIO pero no esta conectado o presenta algun error.

Nota 1:

Para una deteccién mas rapida de la sefial de entrada, desactive los filtros de hardware del RDIO-
xx mediante el conmutador DIP S2. Tenga siempre el filtro de hardware activado cuando haya
conectada una sefial de CA.

Nota 2:

Las salidas digitales estan disponibles a través de DO CtriWord (7.05).

Atencion:

Para garantizar una correcta conexion y comunicacion de la tarjeta RDIO-xx con el SDCS-CON-4
utilice los tornillos incluidos en la entrega.

12 RDIO:
Interruptor S1 Interruptor S2
DIRECCION DI DI DI

321
Filtrado

de hardw.: ON
ACTIVO
INACTIVO

12 3 4

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

98.04

DIO ExtModule2 (digital extension module 2)
Seleccion de la interfaz del segundo médulo de ampliacién RDIO-xx. DIO ExtModule2 (98.04)
libera DI12, DI13, DI14, DO11 y DO12.
El médulo se puede conectar en las ranuras de opciones 1, 2, 3 o, alternativamente, en el
adaptador del médulo de E/S externo (AIMA) conectado a través del SDCS-COM-8. La ID de
nodo 3 (véase el interruptor S1) sélo es necesaria para conexién a través de AIMA:

0 = NotUsed no se usa el segundo RDIO-xx, configuracion de fabrica

1 = Slot1 el segundo RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 1

2 = Slot2 el segundo RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 2

3 = Slot3 el segundo RDIO-xx se conecta en la ranura de opciones 3

4 = AMIA el segundo RDIO-xx se conecta en el adaptador del médulo E/S externo

(AIMA), ID de nodo =3
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona el
maddulo de ampliacion DIO pero no esta conectado o presenta algun error.
Nota 1:
Para una deteccién mas rapida de la sefal de entrada, desactive los filtros de hardware del RDIO-
xx mediante el conmutador DIP S2. Tenga siempre el filtro de hardware activado cuando hay
conectada una sefal de CA.
Nota 2:
Las entradas digitales estan disponibles a través de DI StatWord (8.05).
Las salidas digitales estan disponibles a través de DO CtriWord (7.05).
Atencion:
Para garantizar una correcta conexion y comunicacion de la tarjeta RDIO-xx con el SDCS-CON-4
utilice los tornillos incluidos en la entrega.
22 RDIO:
Interruptor S1 Interruptor S2
DIRECCION DI DI DI
321

Filtrado
de hardw.: ON

ACTIVO

INACTIVO @ FF%
12 3 4

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

NotUsed
AMIA
NotUsed

E

98.05

Sin usar
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indice

Nombre de senal/parametro

min.
max.

def.

Unid
E/C

98.06 | AlO ExtModule (analog extension module)

Seleccidn de la interfaz del primer médulo de ampliacion RAIO-xx. AIO ExtModule (98.06) libera
EA5, EA6, AO3 y AO4.
El médulo se puede conectar en las ranuras de opciones 1, 2, 3 o, alternativamente, en el
adaptador del médulo de E/S externo (AIMA) conectado a través del SDCS-COM-8. La ID de
nodo 5 (véase el interruptor S1) sélo es necesaria para conexién a través de AIMA:

0 = NotUsed no se usa el primer RAIO-xx, configuracién de fabrica

1 = Slot1 el primer RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 1

2 = Slot2 el primer RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 2

3 = Slot3 el primer RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 3

4 = AMIA el primer RAIO-xx se conecta en el adaptador del médulo E/S externo (AIMA),

ID de nodo =5
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona el
mddulo de ampliacion AlO pero no esta conectado o presenta algun error.
Atencion:
Para garantizar una correcta conexion y comunicacion de la tarjeta RAIO-xx con el SDCS-CON-4
utilice los tornillos incluidos en la entrega.
12 RAIO:
Interruptor S1
DIRECCION

Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N

NotUsed

AMIA
NotUsed

E

98.07

Sin usar

98.08

ModBusModule2 (Modbus module 2)

El médulo Modbus (RMBA-xx) se puede conectar en la ranura de opciones 1, 2 0 3 [véase
también CommModule (98.02)]:

0 =NotUsed no se usa el RMBA-xx, configuracién de fabrica
1 = Slot1 el RMBA-xx se conecta en la ranura de opciones 1
2 = Slot2 el RMBA-xx se conecta en la ranura de opciones 2

3 = Slot3 el RMBA-xx se conecta en la ranura de opciones 3
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N

Slot3

NotUsed
NotUsed

98.09

Sin usar

98.10

Sin usar

98.11

Sin usar
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indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
= [ =l
EIEC P
98.12 | AIO MotTempMeas (analog extension module for motor temperature measurement) o <« 9 |w
Seleccion de la interfaz del segundo médulo de ampliacion RAIO-xx. AIO MotTempMeas (98.12) | 8 S| &
libera Al7, AI8, AO5 y AOB6. Las entradas y salidas analdgicas sélo se usan para la medicién de la % < %
temperatura del motor [véase M1TempSel (31.05) y M2TempSel (49.33)]. Z 2
El médulo se puede conectar en las ranuras de opciones 1, 2, 3 o, alternativamente, en el
adaptador del moédulo de E/S externo (AIMA) conectado a través del SDCS-COM-8. La ID de
nodo 9 (véase el interruptor S1) sélo es necesaria para conexion a través de AIMA:
0 =NotUsed no se usa el segundo RAIO-xx, configuracion de fabrica
1 = Slot1 el segundo RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 1
2 = Slot2 el segundo RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 2
3 = Slot3 el segundo RAIO-xx se conecta en la ranura de opciones 3
4 = AMIA el segundo RAIO-xx se conecta en el adaptador del médulo E/S externo
(AIMA), ID de nodo =9
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si se selecciona el
modulo de ampliacion AlIO pero no esta conectado o presenta algun error.
Atencion:
Para garantizar una correcta conexion y comunicacion de la tarjeta RAIO-xx con el SDCS-CON-4
utilice los tornillos incluidos en la entrega.
22 RAIO:
Interruptor S1
DIRECCION
Interruptor S2
Ajuste el modo de funcionamiento a unipolar:
Ajuste interruptor DIP (unipolar)
Tipo sefial entrada
Entrada analégica All|Entrada analégica Al2
OoN ON 0(4)...20 mA
0(2)...10 V
AL LR 0.2V
123456 123456 (de fabrica)
Ajuste el numero de PT100 conectadas por canal:
) Ajustes interruptor DIP
Tipo sefial entrada
Entrada analdgica All[Entrada analdgica Al2
203 PT100 ol
ajuste la sefial de HY |
tension a II!I"
0..10V 123456
1 PT100 o Il
ajuste la sefial de (] ]
oncion a L JULLER
210V 123456 123456
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
98.13 | Sin usar
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
é © |5 IS m
cl°p
98.14 | Sin usar
98.15 |10 BoardConfig (I/O board configuration) o o o | w
10 BoardConfig (98.15) selecciona las tarjetas de interfaz opcionales (SDCS-IOB-2 y/o SDCS- Sl P
IOB-3) para la E/S estandar del SDCS-CON-4: % % %
0 = NotUsed sin tarjetas de interfaz opcionales conectadas, configuracion de fabrica Zl 2
1 =SDCS-I0OB-2 sodlo conectada la SDCS-I0B-2 8
2 =SDCS-IOB-3 solo conectada la SDCS-10B-3 =
3 =10B-2+I0B-3 conectadas SDCS-IOB-2 y SDCS-IOB-3
El convertidor se dispara con F508 I/OBoardLoss [bit 7 de FaultWord1 (9.01)] si no se cumple la
configuracion de la tarjeta de E/S [p. ej. una o dos tarjetas estan fisicamente conectadas pero no
se han seleccionado mediante /O BoardConfig (98.15)].
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: N
98.16 | Sin usar
g -
o Datos de partida
5
(&)
99.01 | Language (language) d s o
Seleccion de idioma: 2 § 2
0 = English configuracion de fabrica S 95
1 = English AM  aun no implementado
2 = Deutsch
3 = ltaliano
4 = Espafiol
5 = Portugués aun no implementado
6 = Nederlands aun no implementado
7 = Francais
8 = Dansk aun no implementado
9 = Suomi aun no implementado
10 = Svenska aun no implementado
11 = Po-Russki aun no implementado
12 = Polski aun no implementado
13 = Turkish aun no implementado
14 = Cesky aun no implementado
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
99.02 | M1NomVolt (motor 1 nominal voltage) | ol o | o
Tensién (CC) nominal de la armadura del motor 1, segun la placa de caracteristicas del motor. § 3
Nota 1:
En modo en serie de 12 pulsos, este parametro debe ajustarse al valor de la tensién que
proporciona el propio convertidor. Si se conecta un motor acostumbra a ser el 50 % de la tension
nominal del motor. En el caso de 2 motores en serie, es el 100 % de la tensién nominal de un
motor.
Nota 2:
Para tensiones de motor inferiores a 50 V debe adaptarse el hardware del circuito de medicion.
Escalado ent.: 1==1V Tipo: | Volatil: N
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Indice Nombre de sefial/parametro ¢ %l 2 lo
é © |5 IS m
cl°p
99.03 [ M1INomCur (motor 1 nominal current) o ol ol « O
Intensidad (CC) nominal de la armadura del motor 1, segun la placa de caracteristicas del motor. 8
Si se conectan diversos motores al convertidor, introduzca la intensidad total de todos los 8
motores.
Nota 1:
En modo en paralelo de 12 pulsos, este parametro debe ajustarse al valor de la intensidad que
proporciona el propio convertidor. Si se conecta un motor acostumbra a ser el 50 % de la
intensidad nominal del motor. En el caso de 2 motores en paralelo, es el 100 % de la intensidad
nominal de un motor.
Nota 2:
Si se usa el convertidor como excitador de campo trifasico, use M1NomCur (99.03) para ajustar la
intensidad de campo nominal.
Escalado ent.: 1==1A Tipo: | Volatil: N
99.04 | M1BaseSpeed (motor 1 base speed) oo g dgo
Velocidad base del motor 1 segun la placa de caracteristicas, normalmente el punto de 13 J 8
debilitamiento de campo. M1BaseSpeed (99.04) debe ajustarse dentro del intervalo de: -
0,2 a 1,6 veces el valor de SpeedScaleAct (2.29).
Si el escalado se halla fuera del intervalo, se genera A124 SpeedScale [bit 7 de AlarmWord2
(9.07).
Escalado ent.: 10 ==1rpm Tipo: | Volatil: N
99.05 | Sin usar
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Indice Nombre de sefial/parametro clx g Elo
_— m c =~
ElePpH
99.06 | ServiceMode (service mode) o o o O
ServiceMode (99.06) contiene varios modos de prueba y procedimientos de ajuste manual y B
automatico. 2 Q=
El modo del convertidor se ajusta automaticamente a NormalMode tras un procedimiento de E g E
autoajuste o tras finalizar o fallar el diagndstico de tiristores. Si se producen errores durante el 5 % S
procedimiento seleccionado, se genera A121 AutotuneFail [bit 4 de AlarmWord2 (9.07)]. La Aol <
causa del error puede observarse en Diagnosis (9.11).
SetTypeCode se ajusta automaticamente a NormalMode tras la siguiente puesta en marcha.
0 = NormalMode modo de funcionamiento normal, que depende de OperModeSel
(43.01), configuracion de fabrica
1 = ArmCurAuto autoajuste del regulador de intensidad de la armadura
2 = FieldCurAuto autoajuste del regulador de intensidad de campo
3 = EMF FluxAuto  autoajuste del regulador EMF y linealizacion de flujo
4 = SpdCtrlAuto autoajuste del regulador de velocidad
5 = SpdFbAssist prueba de realimentacion de velocidad, véase M1EncMeasMode
(50.02), M1SpeedFbSel (50.03), M1EncPulseNo (50.04) y
M1TachoVolt1000 (50.13)
6 = ArmCurMan ajuste manual del regulador de intensidad de la armadura
7 = FieldCurMan ajuste manual del regulador de intensidad de campo
8 = ThyDiagnosis  diagnostico de tiristores
9 = FIdRevAssist prueba de inversion de campo
10 = SetTypeCode ajusta el codigo de tipo, libera:
TypeCode (97.01) (el nuevo valor sera activo tras la siguiente puesta
en marcha)
S ConvScaleCur (97.02)
S ConvScaleVolt (97.03)
S M1FldScale (45.20)
S M2FidScale (45.21)
11 = SpdCtriMan ajuste manual del regulador de velocidad
12 = EMF Man ajuste manual del regulador EMF; aun no implementado
13 = reservado
14 = TachFineTune ajuste de precision del tacometro, véase M1TachoAdjust (50.12)
Nota 1:
La cadena de referencia se bloquea mientras ServiceMode (99.06) # NormalMode.
Nota 2:
En funcion de MotSel (8.09) se ajusta la intensidad de campo del motor 1 o del motor 2.
Nota 3:
Un excitador de campo trifasico no se puede ajustar mediante su convertidor de armadura.
Ajustelo mediante ServiceMode (99.06) = FieldCurAuto en el propio excitador de campo trifasico.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: Y
99.07 | ApplRestore (application restore) o 9 o 'O
Si se ajusta ApplRestore (99.07) = Yes se inicia la carga / almacenamiento de la macro (seriede | § | §
parametros preajustados) seleccionada mediante App/Macro (99.08). ApplRestore (99.07) se o o
vuelve a ajustar automaticamente a Done tras finalizar la accion escogida:
0 =Done ninguna accion o cambio de macro completado, configuracion de fabrica
1=Yes se cargard en el convertidor la macro seleccionada mediante App/Macro (99.08)
Nota 1:
Los cambios de macro sélo se aceptan en estado Off [bit 1 de MainStatWord (8.01) = 0].
Nota 2:
El proceso dura unos 2 s hasta que los nuevos valores de parametros estan activos.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: C Volatil: Y
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indice

Nombre de senal/parametro

min.

max.

def.

Unid
E/C

99.08

ApplMacro (application macro)
ApplMacro (99.08) selecciona la macro (serie de parametros preajustados) a cargar / almacenar
en la RAM y la memoria FLASH. Ademas de las macros preajustadas se dispone de dos macros
definidas por el usuario (User1 y User2).
La operacion seleccionada por App/Macro (99.08) se inicia inmediatamente ajustando
ApplRestore (99.07) = Yes. ApplMacro (99.08) se vuelve a ajustar automaticamente a NotUsed
tras finalizar la accidn escogida. La macro seleccionada se muestra en MacroSel (8.10):
0 = NotUsed configuracion de fabrica
1 = Factory carga la macro de fabrica (serie de parametros de fabrica) en la RAM y
la memoria FLASH
2 = User1Load carga la macro User1 en la RAM y la memoria FLASH
3 = UseriSave guarda la serie de pardmetros actual de la RAM en la macro User1
4 = User2Load carga la macro User2 en la RAM y la memoria FLASH
5 = User2Save guarda la serie de parametros actual de la RAM en la macro User2
6 = Standard carga la macro estandar en la RAM y la memoria FLASH
7 = Man/Const carga la macro manual / velocidad constante en la RAM y la memoria
FLASH
8 = Hand/Auto carga la macro manual / automatico en la RAM y la memoria FLASH
9 = Hand/MotPot carga la macro manual / potenciometro del motor en la RAM y la
memoria FLASH
10 = reservado reservado
11 = MotPot carga la macro potenciometro del motor en la RAM y la memoria FLASH
12 = TorqCtrl carga la macro de control de par en la RAM y la memoria FLASH
Nota 1:
Al cargar una macro también se ajusta / reajusta el grupo 99.
Nota 2:
Si User1 esta activo se ajusta el bit 3 de AuxStatWord (8.02). Si User2 esta activo se ajusta el bit
4 de AuxStatWord (8.02).
Nota 3:
Se pueden cambiar todos los parametros preajustados de una macro cargada. Al realizar un
cambio de macro o un comando de restauracién de la aplicacién de la macro actual, los
parametros que dependen de la macro se restauran a sus valores por defecto.
Nota 4:
Si se carga la macro User1 o User2 mediante ParChange (10.10), no se guarda en la memoria
FLASH y, por tanto, no es valida tras la siguiente puesta en marcha.
Nota 5:
La funcién de copia de seguridad de DriveWindow sélo guarda la macro activa. Por tanto, se
deben hacer copias de seguridad separadas de las dos macros User1 y User2.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: Y

NotUsed

ToraCtrl
NotUsed

Cc

99.09

DeviceNumber (device number) / DeviceName (device name)
El usuario puede ajustar un numero de convertidor mediante el panel de control del DCS800 o
DriveWindow Light. Con DriveWindow se puede rellenar una cadena (nombre) con un maximo de
12 caracteres. El nombre tendra preferencia sobre los nimeros y también se mostrara en el panel
de control del DCS800 y en DriveWindow.
Nota 1:
Con un SDCS-COM-8 el parametros (99.09) se denomina DeviceNumber, en caso contrario
DeviceName.

Escalado ent.: 1==1 Tipo: _[°C] Volatil: N

65535

99.10

NomMainsVolt (nominal mains voltage)
Tension de red nominal (CA) de la alimentacion. Los valores de fabrica y maximo se preajustan
automaticamente segun TypeCode (97.01) y S ConvScaleVolt (97.03), respectivamente.

El maximo absoluto es 1200 V.
Escalado ent.: 1==1V Tipo: | Volatil: N

(97.01) / (97.03)
(97.01) / (97.03)
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
é © |5 IS m
E°P
99.11 | M1NomFIdCur (motor 1 nominal field current) o ] o « O
Intensidad de campo nominal del motor 1, segun la placa de caracteristicas del motor. o &g 9
Nota 1:
Si se usa el convertidor como excitador de campo trifasico, use M1NomCur (99.03) para ajustar la
intensidad de campo nominal.
Escalado ent.: 100==1A Tipo: | Volatil: N
99.12 | M1UsedFexType (motor 1 used field exciter type) 9 o 9 '|o
Seleccion del tipo de excitador de campo del motor 1: AR §
0 = NotUsed sin excitador de campo o excitador de campo externo conectado % % a
1 = OnBoard excitador de campo 2-Q integrado (s6lo para tamafios D1 - D4), Z 39
configuracién de fabrica N
2 = FEX-425-Int excitador de campo interno 2-Q de 25 A (s6lo para tamafo D5), usado
para intensidades de campo de 0,3 A a 25 A (terminales X100.1 y
X100.3)
3 = DCF803-0035 excitador de campo externo 2-Q de 35 A, usado para intensidades de
campo de 0,3 A a 35 A (terminales X100.1 y X100.3)
4 = DCF803-0050 excitador de campo externo 2-Q de 50 A
5 = DCF804-0050 excitador de campo externo 4-Q de 50 A
6 = DCF803-0060 excitador de campo externo 2-Q de 60 A
7 = DCF804-0060 excitador de campo externo 4-Q de 60 A
8 = DCS800-S01 excitador de campo externo 2-Q trifasico
9 = DCS800-S02 excitador de campo externo 4-Q trifasico
10 = reservado
hasta el
19 = reservado
20 = FEX-4-Term5A excitador de campo interno 2-Q de 25 A (FEX-425-Int) o externo 2-Q
de 35 A (DCF803-0035), usado para intensidades de campo de 0,3 A a
5 A (terminales X100.2 y X100.3)
21 = reservado
Si se cambia la excitacion de campo, su nuevo valor se aplica después del nuevo encendido.
Escalado ent.: 1== Tipo: C Volatil: N
99.13 | Sin usar
99.14 | Sin usar
99.15 | Pot1 (potentiometer 1) o N o | w
Referencia de prueba constante 1 para las funciones de ajuste manual (véase see App/Macro NN
(99.08)) y el generador de onda cuadrada. 3\'3 &
Nota 1:
El valor depende de la destinacién seleccionada para la onda cuadrada [p. ej. SqriWavelndex
(99.18) = 2301 se asocia a SpeedScaleAct (2.29)):
— 100% tension == 10000
— 100% intensidad == 10000
—  100% par == 10000
— 100% velocidad == SpeedScaleAct (2.29) == 20000
Escalado ent.: 1==1 Tipo: Sl Volatil: N
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Indice Nombre de sefal/parametro clx g Elo
— m c ~
Elerp|W
99.16 | Pot2 (potentiometer 2) o N o | w
Referencia de prueba constante 2 para las funciones de ajuste manual (véase see App/Macro NN
(99.08)) y el generador de onda cuadrada. 3\'3 &
Nota 1:
El valor depende de la destinacién seleccionada para la onda cuadrada [p. ej. SqriWavelndex
(99.18) = 2301 se asocia a SpeedScaleAct (2.29)]:
— 100% tensién == 10000
— 100% intensidad == 10000
— 100% par == 10000
— 100% velocidad == SpeedScaleAct (2.29) == 20000
Escalado ent.: 1== Tipo: Sl Volatil: N
99.17 | SqrWavePeriod (square wave period) | | o v w
Periodo el generador de onda cuadrada. =
Escalado ent.: 100==1s Tipo: | Volatil: N
99.18 | SqrWavelndex (square wave index) o o o | w
Puntero de indice del origen (sefal/parametro) de la sefal de onda cuadrada [p. ej. 2301 es igual P
a SpeedRef (23.01)]. o
Nota 1:
Después de un encendido SqrWavelndex (99.18) se vuelve a ajustar a 0 y, de este modo,
desactiva la funcion de onda cuadrada.
Escalado ent.: 1==1 Tipo: | Volatil: Y
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Funcionamiento del panel de control del DCS800

Sinopsis del capitulo
Este capitulo describe la forma de trabajar con el panel de control del DCS800.

Puesta en marcha
La instalacidn configura el convertidor y ajusta los parametros que definen el modo

de funcionamiento y comunicacién del convertidor de frecuencia. En funcion de los
requisitos de control y comunicacion, el proceso de instalacion podria requerir
alguno de los siguientes elementos o todos ellos:

El Asistente de puesta en marcha (a través del panel de control del DCS800 o
DriveWindow Light) le guia por la configuracién de fabrica. El asistente de
puesta en marcha del panel de control del DCS800 se ejecuta
automaticamente durante el primer encendido, o puede ejecutarse en
cualquier momento a través del menu principal.

Pueden seleccionarse macros de aplicacion para definir configuraciones
alternativas y comunes. Véase el capitulo Macros de aplicacion.

El panel de control permite precisar aiin mas los ajustes con el panel de
control del DCS800 mediante la seleccién y el ajuste manual de cada uno
de los parametros. Véase el capitulo Lista de senales y parametros.

Panel de control del DCS800
Use el panel de control del DCS800 para controlar el convertidor, para leer datos

de estado, para ajustar parametros y para usar asistentes preprogramados.

Caracteristicas:
El panel de control del DCS800 tiene las siguientes caracteristicas:
Pantalla LCD alfanumérica.
Seleccion de idiomas para visualizacion mediante Language (99.01).
Conexion con el convertidor de frecuencia que puede conectarse o
desconectarse en cualquier momento.
Asistente de puesta en marcha para facilitar la puesta a punto del convertidor.
Funcion de copia: los parametros pueden copiarse en la memoria del panel de
control del DCS800 para una descarga posterior a otros convertidores o
para copia de seguridad.
Ayuda sensible al contexto.
Mensajes de fallo y alarma, incluyendo el historial de fallos.
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La tabla siguiente resume las funciones de los botones y las pantallas del panel de
control del DCS800.

LED de estado:

« Verde para funcionamiento normal
« Verde intermitente para alarmas

* Rojo para fallos

listas.

el reloj, si esta activado.

Pantalla LCD - Dividida en tres areas principales:
« Linea superior — variable, segin el modo de funcionamiento.
« Area media — variable, en general muestra valores de parametros,

¢ Linea inferior — muestra la funcién actual de las teclas multifuncién y

Tecla multifuncién 1 — Su funcién
varia segun el texto en la esquina
inferior izq. de la pantalla LCD.

FactC 1288RPM

12868 EPM

UP—

« Se desplaza hacia arriba por un
menu o lista mostrado en la
parte media de la pantalla LCD

¢ Incrementa un valor si se selecc.
un parametro.

* Incrementa la referencia si se
resalta la esquina superior
derecha (en inversa)

12.4 H
485 omE-=

MEHU

DIR 12:32

LOC/REM — Cambia entre control
remoto y local del convertidor.

Tecla multifuncién 2 — Su funcién
varia segun el texto en la esquina
inferior derecha de la pantalla LCD.

DOWN —

« Se desplaza hacia abajo por un
menu o lista mostrado en la
parte media de la pantalla LCD

» Disminuye un valor si se selecc.
un parametro.

» Disminuye la referencia si se
resalta la esquina superior
derecha (en inversa)

STOP — Detiene el convertidor en
local desde el panel del DCS800
cuando se usa el asistente de
puesta en marcha

START — Arranca el convertidor en
local desde el panel del DCS800
cuando se usa el asistente de
puesta en marcha

HELP — Muestra informacion sensib.
al contexto cuando se pulsa el botén.
La informacién mostrada describe

el elemento resaltado actualmente
en el area media de la pantalla.

Caracteristicas generales de la pantalla
Funciones de las teclas multifuncion:
Las funciones de las teclas multifuncidon se definen mediante el texto visualizado

por encima de

cada tecla.

Contraste de la pantalla:
Para ajustar el contraste de la pantalla, pulse simultaneamente la tecla MENU y
ARRIBA o ABAJO, segun proceda.

DCS800 FW pan
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Modo de salida
Utilice el modo de salida para leer informacion relativa al estado del convertidor y
para manejarlo. Para acceder al modo de salida, pulse EXIT hasta que la pantalla
LCD muestre informacion de estado como la que se describe a continuacion.

Informacion de estado:

LOC UL
15.0 rpm
3.7V
17.3 A
DIR | MENU

Parte superior: La linea superior de la pantalla LCD muestra la informacion de
estado basica del convertidor de frecuencia:
— LOC indica que el control del convertidor es local, desde el panel de control
del DCS800.
— REM indica que el control del convertidor es remoto, a través de la E/S
local o el control superior.
— Jindica el estado de giro del motor y del convertidor de este modo:

Pantalla del panel de control del Significado
DCS800
Flecha giratoria (en sentido El convertidor esta funcionando en el punto de
horario o antihorario) consigna

La direccion del eje es de avance Do
retroceso D

Flecha giratoria punteada El convertidor esta funcionando pero no en el

destellante punto de consigna

Flecha punteada estacionaria La orden de marcha esta presente, pero el
motor no funciona. P. ej., falta el permiso de
inicio.

— La posicién superior derecha muestra la referencia activa cuando el
sistema se halla en control local, desde el panel de control del DCS800.

Parte central: Mediante el grupo de parametros 34, es posible configurar la parte
central de la pantalla LCD para visualizar hasta tres valores de parametros:

— Por defecto, la pantalla muestra tres senales.

— Use DispParam1Sel (34.01), DispParam2Sel (34.08) y DispParam3Sel
(34.15) para seleccionar las sefales o parametros a visualizar. La entrada
del valor 0 no visualiza ningun valor. Por ejemplo, si 34.01 =0y 34.15 =0,
entonces solo aparece la sefal o el parametro especificado por 34.08 en la
pantalla del panel de control del DCS800.

Parte inferior: La parte inferior de la pantalla LCD muestra:
— Las esquinas inferiores muestran las funciones actualmente asignadas a
las dos teclas multifuncion.
— La parte central inferior muestra la hora actual (si se ha configurado de
este modo).
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Manejo del convertidor de frecuencia:

LOC/REM: Cada vez que se enciende el convertidor, éste se encuentra en control
remoto (REM) y se controla tal como se especifica en CommandSel (10.01).

Para cambiar a control local (LOC) y controlar el convertidor con el panel de
control del DCS800, pulse el boton &),

— Al pasar de control remoto (REM) a control local (LOC) se copian y se usan
el estado del convertidor (p. ej. On, Run) y la referencia de velocidad
ajustada remotamente. Por tanto el convertidor, p. ej., se mantiene en
marcha al cambiar de control remoto (REM) a local (LOC).

— Al pasar de control local (LOC) a control local (REM) se toman el estado
del convertidor (p. ej. On, Run) y la referencia de velocidad del control
remoto.

fLocH

Para volver a control remoto (REM) pulse el boton (&),

Marcha/Paro: Para arrancar y detener el convertidor, pulse los botones START y
STOP.

Direccion del eje: Para cambiar la direccion del eje pulse DIR.

Referencia de velocidad: Para modificar la referencia de velocidad (sélo posible si la
visualizacion en la esquina superior derecha se muestra resaltada), pulse los botones UP
o DOWN (la referencia cambia inmediatamente).

La referencia de velocidad se puede modificar mediante el panel de control del
DCS800 cuando se hall en control local (LOC).

Nota:
Los botones START / STOP, la direccion del eje (DIR) y las funciones de
referencia solo son validas en control local (LOC).

Ademas del modo de salida, el panel de control del DCS800 dispone de:
— Otros modos de funcionamiento disponibles a través del menu principal.
— Un modo de fallo activado por fallos. El modo de fallo incluye un modo de
asistente de diagnéstico.
— Un modo de alarma activado por alarmas del convertidor.

LOC U MAIN MENU-=---=----mnmmmo- 1

PARAMETERS

ASSISTANTS
MACROS

EXIT | | ENTER

Acceso al MAIN MENU y a los otros modos:
Para acceder al MAIN MENU:

1. Pulse EXIT, segun se requiera, para retroceder por los menus o listas
asociados a un modo determinado. Prosiga hasta llegar al modo de
salida.

2. Pulse MENU en el modo de salida. En este punto, la parte central de la
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pantalla contiene una lista de los otros modos, y el texto en la parte
superior derecha indica MAIN MENU.

3. Pulse UP/DOWN para desplazarse hasta el modo requerido.

4. Pulse ENTER para acceder al modo resaltado.

Los modos disponibles en el MAIN MENU son los siguientes:

Modo de parametros

Modo de asistente de puesta en marcha

Modo de macros (actualmente no se usa)

Modo de parametros modificados

Modo del registrador de fallos

Modo de ajuste del reloj

Modo de copia de seguridad de parametros

Modo ajustes de E/S (actualmente no se usa)

Los apartados siguientes describen cada uno de los modos restantes.

ONOOA~LN =

Modo de parametros:

Utilice el modo de parametros para ver y editar valores de parametros:
1. Pulse UP/DOWN para resaltar PARAMETERS en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER.

LOC U MAIN MENU---------------- 1

PARAMETERS

ASSISTANTS
MACROS

EXIT | | ENTER

2. Pulse UP/DOWN para resaltar el grupo de parametros apropiado, y
seguidamente pulse SEL.

LOC U PAR GROUPS------------ 01

01 Phys Act Values
02 SPC Signals

03 Ref/Act Values
04 Information

i EXIT SEL
3. Pulse UP/DOWN para resaltar el grupo de parametros apropiado, y
seguidamente pulse EDIT para entrar en el modo PAR EDIT.

LOC U PARAMETERS--------mnome-
9901 Language

9903 M1NomCur
9904 M1BaseSpeed

EXIT EDIT
Nota:

El valor de parametro actual aparece debajo del parametro resaltado.
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4. Pulse UP/DOWN para definir el valor de parametro requerido.

CANCEL

LOC U PAR EDIT---rnermermmrmmemnen-

9902 M1NomVolt

60 V

SAVE

Nota:

Para obtener el valor por defecto del parametro, pulse simultdneamente los

botones UP/DOWN.

5. Pulse SAVE para guardar el valor modificado y abandonar el modo PAR
EDIT o pulse CANCEL para abandonar el modo PAR EDIT sin

modificaciones.

6. Pulse EXIT para volver a la lista de grupos de parametros, y vuelva a
pulsarlo para volver al MAIN MENU.

Modo de asistente de puesta en marcha:
Use el modo de asistente de puesta en marcha para la instalacién basica del

convertidor.

Al encender por vez primera el convertidor, el asistente de puesta en marcha le
guia en la configuracion de los parametros basicos.

Se dispone de siete asistentes de puesta en marcha. Se pueden activar uno tras
otro, tal como sugiere el menu ASSISTANTS o bien de forma independiente. El
uso de los asistentes no es obligatorio. También es posible utilizar el modo de

parametros.

Es habitual la lista de asistentes que se muestra en la tabla siguiente:

1. Name plate data

Introduzca los datos del motor, los datos de la red (alimentacion), las
protecciones mas importantes y siga las instrucciones del asistente.
Tras introducir los parametros de este asistente, en la mayoria de casos es

posible poner en marcha el motor por primera vez.

2. Macro assistant

Selecciona una macro de aplicacion.

3. Autotuning field
current controller

Introduzca los datos del circuito de campo y siga las instrucciones del
asistente.

Durante el autoajuste se cerraran el contactor principal y el de campo,
respectivamente; el circuito de campo se mide mediante el aumento de
la intensidad de campo hasta la intensidad de campo nominal y se
ajustan los parametros de control de la intensidad de campo. La
intensidad de la armadura no se libera mientras el autoajuste esté
activo y, por tanto, el motor no debera girar.

Cuando finaliza el autoajuste correctamente, se muestran los parametros
cambiados por el asistente para si confirmacion. Si el asistente falla es
posible pasar al modo de fallos para obtener mas ayuda.

4. Autotuning armature
current controller

Introduzca la intensidad nominal del motor, las limitaciones de intensidad
basica y siga las instrucciones del asistente.

Durante el autoajuste se cerrara el contactor principal; el circuito de la
armadura se mide mediante las rafagas de intensidad de la armadura y
se ajustan los parametros de control de la intensidad de la armadura. La
intensidad de campo no se libera mientras esté activo el autoajuste y,
por tanto, el motor no deberia girar, pero a causa de la remanencia en
el circuito de campo, de un 40% de todos los motores, éstos giraran
(crearan un par). Estos motores deberan bloquearse.

Cuando finaliza el autoajuste correctamente, se muestran los parametros
cambiados por el asistente para si confirmacion. Si el asistente falla es
posible pasar al modo de fallos para obtener mas ayuda.
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5. Speed feedback
assistant

Introduzca los parametros de realimentacion de velocidad y, si es aplicable,
los parametros del generador de pulsos y el tacémetro analdgico,
respectivamente, y siga las instrucciones del asistente.

El asistente de realimentacion de velocidad detecta el tipo de
realimentacion de velocidad que usa el convertidor y proporciona ayuda
para ajustar los generadores de pulsos y los tacometros analdgicos de
ajuste de precision, respectivamente.

Durante el autoajuste se cerraran el contactor principal y el de campo, si
existe, y el motor funcionara a la velocidad base [M1BaseSpeed
(99.04)]. Durante todo el procedimiento el convertidor se hallara en
modo de control de velocidad EMF, a pesar del ajuste de
M1SpeedFbSel (50.03).

Cuando el asistente finaliza correctamente, se ajusta la realimentacién de
velocidad. Si el asistente falla es posible pasar al modo de fallos para
obtener mas ayuda.

6. Autotuning speed
controller

Introduzca la velocidad basica del motor, las limitaciones de la velocidad
basica, el tiempo de filtro de velocidad y siga las instrucciones del
asistente.

Durante el autoajuste se cerraran el contactor principal y el de campo, si
existe, la rampa quedara cancelada y seran validos los limites de par e
intensidad, respectivamente. El regulador de velocidad se ajusta
mediante rafagas de velocidad hasta llegar a la velocidad béasica
[M1BaseSpeed (99.04)] y se ajustan los parametros del regulador de
velocidad.

Atencion:
Durante el autoajuste se alcanzaran los limites de par.

Cuando finaliza el autoajuste correctamente, se muestran los parametros
cambiados por el asistente para si confirmacion. Si el asistente falla es
posible pasar al modo de fallos para obtener mas ayuda.

Atencidn:

Este asistente usa el ajuste de M1SpeedFbSel (50.03). Su se usa el ajuste
Encoder, Encoder2 o Tacho asegurese de que la realimentacion de
velocidad funciona correctamente.

7. Field weakening
assistant

(sélo se usa cuando la

velocidad maxima es

superior a la basica)

Introduzca los datos del motor, los datos del circuito de campo y siga
las instrucciones del asistente.

Durante el autoajuste se cerraran el contactor principal y el de campo,
si existe, y el motor funcionara a la velocidad base [M1BaseSpeed
(99.04)]. Se calculan los datos del regulador EMF, se ajusta la
linealizacién de flujo mediante una velocidad constante mientras se
disminuye la intensidad de campo y se ajustan los parametros del
regulador EMF y de la linealizacién de flujo, respectivamente. Cuando
finaliza el autoajuste correctamente, se muestran los parametros
cambiados por el asistente para si confirmacion. Si el asistente falla es
posible pasar al modo de fallos para obtener mas ayuda.

1. Pulse UP/DOWN para resaltar ASSISTANTS en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER.

2. Pulse UP/DOWN para resaltar el asistente de puesta en marcha apropiado
y seguidamente pulse SEL para entrar en el modo PAR EDIT.

3. Efectue las entradas o selecciones segun proceda.

4. Pulse SAVE para guardar los ajustes. Cada ajuste de parametros
individual es inmediatamente valido tras presionar SAVE.

5. Pulse EXIT para volver al MAIN MENU.

Modo de macros:

Actualmente no se usa.

Modo de parametros modificados:
Utilice el modo de parametros modificados para ver y editar una lista de todos los
parametros cuyos valores por defecto se han modificado.
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1. Pulse UP/DOWN para resaltar CHANGED PAR en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER.
2. Pulse UP/DOWN para resaltar el parametro modificado y seguidamente
pulse EDIT para entrar en el modo PAR EDIT.
Nota:
El valor de parametro actual aparece debajo del parametro resaltado.

3. Pulse UP/DOWN para definir el valor de parametro requerido.
Nota:
Para obtener el valor por defecto del parametro, pulse simultaneamente los
botones UP/DOWN.

4. Pulse SAVE para guardar el valor modificado y abandonar el modo
PAR EDIT o pulse CANCEL para abandonar el modo PAR EDIT sin
modificaciones.

Nota:
Si el nuevo valor es el valor de fabrica, el parametro ya no aparecera en la
lista de parametros modificados.

5. Pulse EXIT para volver al MAIN MENU.

Modo del registrador de fallos:
Utilice el modo de registrador de fallos para ver el historial de fallos, alarmas y
eventos del convertidor, los detalles del estado de fallo y la ayuda para los fallos:

1. Pulse UP/DOWN para resaltar FAULT LOGGER en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER para ver los ultimos fallos (se registran
hasta 20 fallos, alarmas y eventos).

2. Pulse DETAIL para ver los detalles del fallo seleccionado. Estan
disponibles los detalles de los tres ultimos fallos, independientemente
de su ubicacion en el registrador de fallos.

3. Pulse DIAG para obtener ayuda adicional (s6lo para los fallos).

4. Pulse EXIT para volver al MAIN MENU.

Modo de ajuste del reloj:

Utilice el modo de ajuste del reloj para:
— Activar o desactivar la funcion de relo;.
— Seleccionar el formato de visualizacién.
— Ajustar la fecha y la hora.

1. Pulse UP/DOWN para resaltar CLOCK SET en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER.

2. Pulse UP/DOWN para resaltar la opcion deseada y seguidamente
pulse SEL.

3. Escoja el ajuste deseado y a continuacién pulse SEL o OK para
almacenar el ajuste o bien pulse CANCEL para salir sin conservar las
modificaciones.

4. Pulse EXIT para volver al MAIN MENU.

Nota:
Para hacer que el reloj sea visible en la pantalla LCD debe realizarse por lo
menos un cambio en el modo de ajuste del reloj y debe apagarse y
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reencenderse otra vez el panel de control del DCS800.

Modo de copia de seguridad de parametros:
El panel de control del DCS800 puede guardar una serie completa de parametros
del convertidor.

— Los programas de aplicacion se cargaran y descargaran cuando no estén
protegidos; véase EditCmd (83.02).

— El cddigo de tipo del convertidor esta protegido frente a escritura y debe
ajustarse manualmente mediante ServiceMode (99.06) = SetTypeCode y
TypeCode (97.01).

El modo de copia de seguridad de parametros tiene las funciones siguientes:

UPLOAD TO PANEL: Copia todos los parametros del convertidor al panel de
control del DCS800. Esto incluye ambas series de parametros de usuario (User1 y
User2), si se han definido, y parametros internos como los creados por el ajuste
de precisién del tacometro. La memoria del panel de control del DCS800 es
permanente y no depende de su pila. Sélo se puede realizar con el estado del
convertidor Off y local desde el panel de control del DCS800.

DOWNLOAD FULL SET: Restaura la serie de parametros completa del panel de
control del DCS800 al convertidor. Utilice esta opcion para restaurar un
convertidor o para configurar convertidores idénticos. Sélo se puede realizar con el
estado del convertidor Off y local desde el panel de control del DCS800.

Nota:
Esta descarga no incluye las series de parametros de usuario.

DOWNLOAD APPLICATION: Actualmente no se usa.
DOWNLOAD USER SET 1: Copia la serie de parametros User1 (véase
ApplMacro (99.08)) del panel de control del DCS800 al convertidor.

El procedimiento general para las operaciones de copia de seguridad de
parametros es:
1. Pulse UP/DOWN para resaltar PAR BACKUP en el MAIN MENU y a
continuacion pulse ENTER.
2. Pulse UP/DOWN para resaltar la opcién deseada y seguidamente pulse
SEL.
3. Espere a que finalice la operacién y luego pulse OK.
4. Pulse EXIT para volver al MAIN MENU.

Modo de ajustes de E/S:
Actualmente no se usa.
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Analisis de fallos

Sinopsis del capitulo

Generalidades
Modos de fallo

Este capitulo describe las protecciones y el analisis de fallos del convertidor de
frecuencia.

En funcién del nivel de disparo del fallo, el convertidor reacciona inmediatamente.
La reaccién del convertidor a un fallo con nivel de disparo 1y 2 esta fijada. Véase
también la seccion Senales de fallo en este manual. La reaccién a un fallo de nivel
3y 4 puede escogerse mediante SpeedFbFltMode (30.36) y FaultStopMode
(30.30), respectivamente

Proteccion del convertidor

Subtension auxiliar

Si la tension de alimentacion auxiliar falla mientras el convertidor se halla en el
estado RdyRun (bit 1 de MSW), se genera el fallo F501 AuxUnderVolt.

Tension de alimentacion | Nivel de
auxiliar disparo
230V CA <185V CA
115V CA <96V CA

Sobreintensidad de la armadura

El valor nominal de la intensidad de la armadura se ajusta con M71NomCur (99.02).

El nivel de sobreintensidad se ajusta mediante ArmOvrCurLev (30.09).

Ademas, se monitoriza la intensidad actual respecto al nivel de sobreintensidad
del moédulo del convertidor. El valor de sobreintensidad actual del convertidor se
puede leer en ConvOvrCur (4.16).

Si se supera cualquiera de estos dos valores, se genera F502 ArmOverCur.

Sobretemperatura del convertidor / intensidad del ventilador del convertidor

Sobretemperatura del convertidor:

La temperatura maxima del puente puede leerse en MaxBridgeTemp (4.17)y se
ajusta automaticamente mediante TypeCode (97.01) o manualmente mediante S
MaxBrdgTemp (97.04).

Nota:

Al ajustar manualmente la temperatura de entrada de aire para los médulos D6 y
D7, use MaxBrdgTemp (97.04) = 50 °C como maximo absoluto.

Si se supera este valor, se genera F504 ConvOverTemp. El umbral para A104
ConvOverTemp es 5 °C por debajo del valor de disparo. La temperatura medida
se puede leer en BridgeTemp (1.24).
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Si la temperatura medida cae por debajo de —10 °C, se genera F504
ConvOverTemp para monitorizar posibles cortocircuitos en el sensor de
temperatura.

Intensidad del ventilador del convertidor:

Si no se monitoriza la temperatura del convertidor, sino la intensidad del ventilador
(mediante una tarjeta PW-1002/3), se puede demorar F511 ConvFanCur
mediante ConvTempDly (97.05) con el objetivo de evitar mensajes de fallo falsos
durante la aceleracién del ventilador.

F504 ConvOverTemp se desactiva si la demora es superior a cero. En su lugar
se genera F511 ConvFanCur si el convertidor se halla en el estado RdyRun (bit 1
de MSW) y el fallo supera la demora.

Cierre automatico (subtension de red)

El cierre automatico permite proseguir con el funcionamiento del convertidor
inmediatamente después de una breve subtension de red sin funciones
adicionales del sistema de control superior.

Para mantener funcionando el sistema de control superior y la electrénica de
control del convertidor durante una breve subtension de red, se necesita un SAl
para las tensiones auxiliares de 115/230 V CA. Sin el SAl todas las DI, como por
ejemplo el paro de emergencia, la inhibicidon de marcha, las sefales de
confirmacién, etc., tendrian estados falsos y dispararian el convertidor a pesar de
que el sistema podria seguir bajo tension. Ademas, los circuitos de control del
contactor principal deben disponer de alimentacion durante la subtension de red.

El cierre automatico define si el convertidor se dispara inmediatamente con F512
MainsLowVolt o si continuara funcionando una vez vuelva la tensién de red.

Subtension de red breve

La supervisidn de la subtension de red tiene dos niveles:
1. UNetMin1 (30.22) nivel de alarma, proteccion y disparo
2. UNetMin2 (30.23) nivel de disparo

Si la tension de red cae por debajo de UNetMin1 (30.22) pero se mantiene por
encima de UNetMin2 (30.23), se realizan las acciones siguientes:
1. se ajusta el angulo de disparo a ArmAlphaMax (20.14),
se aplican pulsos de disparo unicos para eliminar la intensidad lo mas
rapidamente posible,
3. se bloquean los reguladores,
4. se actualiza la salida de la rampa de velocidad a partir de la velocidad
medida y
5. se ajusta A111 MainsLowVolt siempre que la tensién de red se recupere
antes de que haya transcurrido PowrDownTime (30.24), en caso contrario
se genera F512 MainsLowVolt.

Si la tension de red vuelve antes de que haya transcurrido PowrDownTime (30.24)
y el control superior mantiene los comandos On (bit 0 MCW) y Run (bit 3 MCW) =
1, el convertidor arrancara otra vez tras 2 segundos. En caso contrario el
convertidor se dispara con F512 MainsLowVolt.

Cuando la tension de red cae por debajo de UNetMin2 (30.23) la accion a realizar
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se selecciona mediante PwrLossTrip (30.21):
1. el convertidor se dispara inmediatamente con F512 MainsLowVolt o
2. el convertidor arranca inmediatamente; véase la descripcion de UNetMin1
(30.22). Por debajo de UNetMin2 (30.23) se ignoran y bloquean las
sefales de confirmacién de campo.

Nota 1:

UNetMin2 (30.23) no se monitoriza a no ser que la tensién de red caiga por debajo
de UNetMin1 (30.22). Por tanto, para un correcto funcionamiento, UNetMin1
(30.22) debe ser superior a UNetMin2 (30.23).

Nota 2:

Si no se dispone de SAl, ajuste PwrLossTrip (30.21) a Immediately. En
consecuencia, el convertidor se disparara con F512 MainsLowVolt, evitando asi
fendmenos secundarios debidos a la falta de potencia para las Al y DI.

Comportamiento del convertidor durante el cierre automatico

integrador del regulador de
velocidad de retencion

la rampa sigue la velocidad
actual

AuxStatWord (8.02) bit 15

AutoReclosing <i,{

MainsVoltActRel (1.11) —
UNetMin1 (30.22)

f

UNetMin2 (30.23) / /
__PowrDownTime

F512 MainsLowVolt, sj < _ >

PwrLossTrip (30.21)= Alll MainsLowVolt .

Immediately PoerovynTlme (30.24) se supera:
F512 Mainsl owVolt DCSB00 FW aut

Cierre automatico

Sincronizacion de red
En cuanto se cierra el contactor principal y la unidad de disparo se sincroniza con
la tensidn de entrada, se activa la supervision de la sincronizacion. Si la
sincronizacion falla, se genera F514 MainsNotSync.
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La desviacion permitida del tiempo de ciclo entre 2 medidas se ajusta mediante
DevLimPLL (97.13).

La sincronizacion de la unidad de disparo dura, habitualmente, unos 300 ms,
antes de que esté listo el regulador de intensidad.

Tension de
entrada

LB T2

AT - Tl - T2 DCS800 FW synchr

Medicion de sincronizacion

Si AT es mas largo que DevLimPLL (97.13), se genera el fallo F514
MainsNotSync. El valor actual del PLL se puede ver en PLLOut (3.20).

Nota:
a 50 Hz un periodo == 360° == 20 ms = 20000 us
a 60 Hz un periodo == 360° == 16,7 ms = 16667 us

Sobretension de red

El valor de sobretensién esta fijado a 1,3 * NomMainsVolt (99.10). Si se supera
este valor durante mas de 10 s y RdyRun = 1, se genera F513 MainsOvrVolt.

Pérdida de comunicacion

Se supervisa la comunicacion con diversos dispositivos. La reaccién a una pérdida
de comunicacion puede escogerse mediante LocalLossCtrl (30.27)y ComLossCtrl
(30.28), respectivamente

El tiempo limite se ajusta con los parametros mostrados en la tabla, asi como
todos los mensajes de fallo y de alarma.
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Descripcidn general de la pérdida local y de comunicacién:

Dispositivo |Pérdida de control Tiempo limite Fallo asociado Alarma asociada
Panel de LocallLossCtrl (30.27) fijado a 5s F546 LocalCmdLoss A130 LocalCmdLoss
control del
DCS800
DW
DWL
Rxxx (bus de [ComLossCtrl (30.28) FB TimeOut (30.35) F528 FieldBusCom A128 FieldBusCom
campo)
DCSLink MailBoxCycle1 (94.13), |F544 P2PandMFCom A112 P2PandMFCom
MailBoxCycle2 (94.19),
MailBoxCycle3 (94.25),
MailBoxCycle4 (94.31)
- 12P TimeOut (94.03) F535 12PulseCom -
- FexTimeOut (94.07) F516 M1FexCom -
F519 M2FexCom
SDCS-COM-8|Ch0 ComLossCtrl (70.05) |ChO TimeOut (70.04) F543 COM8Com A113 COM8Com

Ch2 ComLossCtrl (70.15)

Ch2 TimeOut (70.14)

Descripcion general de la pérdida local y de comunicacion
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Confirmacion del contactor de red, campo y ventilador
Cuando el convertidor esta encendido en On (bit 0 MCW), el programa cierra el
contactor del ventilador y espera una confirmacion. Tras recibirla, se cierra el
contactor de campo y se arranca el convertidor de excitacion y el programa espera
la confirmacién de campo. Finalmente, se cierra el contactor principal y se espera
su confirmacion.

Si no se reciben las confirmaciones durante los 10 segundos posteriores a la
emision del comando On (bit 0 MCW), se genera el fallo correspondiente. Estos
fallos son:

1. F521 FieldAck, véase Mot1FexStatus (6.12)

2. F523 ExtFanAck, véase MotFanAck (10.06)

3. F524 MainContAck, véase MainContAck (10.21)

4. F523 ConvFanAck, véase ConvFanAck (10.20)

Nota:

F521 FieldAck es el fallo suma para todos los fallos asociados al campo, como:
F515 M1FexOverCur, véase M1FIdOvrCurLev (30.13)

F516 M1FexCom, véase FexTimeOut (94.07)

F529 M1FexNotOK, fallo durante el autodiagndstico

F537 M1FexRdyLost, falta la CA o no esta sincronizada

F541 M1FexLowCur, véase M1FIdMinTrip (30.12)

oD~

Fallo externo
El usuario tiene la posibilidad de conectar fallos externos al convertidor. El origen
se puede conectar a las ID, MainCtriWord (7.01) o AuxCtriWord (7.02) y puede
seleccionarse mediante ExtFaultSel (30.31). Los fallos externos generan F526
ExternalDI.

ExtFaultOnSel (30.33) selecciona la reaccion:
1. el fallo externo es siempre valido, independientemente del estado del
convertidor,
2. el fallo externo soélo es valido cuando el estado del convertidor es RdyRun
(bit 1 de MSW) durante 6 s como minimo

Nota:
En caso de que se necesiten entradas de fallo invertidas, se pueden invertir las DI.

Inversion de puente
Con un convertidor de 6 pulsos, la inversion de puente se inicia cambiando la
polaridad de la referencia de intensidad (comando para cambiar el sentido). En
cuanto se detecta intensidad cero se inicia la inversion de puente. En funcion del
momento concreto, el nuevo puente puede "dispararse” en el mismo ciclo de
intensidad o en el siguiente.

El cambio puede retardarse mediante RevDly (43.14). La demora empieza
después de detectarse la intensidad cero. Por tanto, RevDly (43.14) es la longitud
de la interrupcién de intensidad forzada durante una inversion de puente. Una vez
transcurrida la demora de inversién, el sistema cambia al puente seleccionado sin
mas consideraciones.
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Esta funcion puede resultar util al operar con grandes inductancias. Ademas, el
tiempo necesario para cambiar el sentido de la intensidad puede ser superior al
cambiar del modo de accionamiento al modo regenerativo a altas tensiones del
motor, ya que la tension del motor debe reducirse antes de pasar a modo
regenerativo; véase también RevVoltMargin (44.21).

Tras un comando para cambiar el sentido de la intensidad, debe alcanzarse la
intensidad opuesta antes de que haya transcurrido ZeroCurTimeQut (97.19); en
caso contrario el convertidor se dispara con F533 ReversalTime [bit 0 de
FaultWord3 (9.03)].

lact

A Se ajusta el bit 12 de
Comando para CtrIStatMas (6.09)
cambiar el sentido

Deteccion de

int. cero RevDly
43.14

ZeroCurTimeOut
(97.19)

Inversion de puente

Monitor de entrada analdgica
Si la entrada analégica se ajusta entre 2 V y 10 V, o entre 4 mA y 20 mA
respectivamente, se pueden comprobar roturas de cable mediante Al Mon4mA

(30.29).

Si no se alcanza el umbral se producira una de las siguientes acciones:
1. el convertidor se detiene segun FaultStopMode (30.30) y se dispara con

F551 AlRange

2. el convertidor sigue funcionando a la ultima velocidad registrada y ajusta
A127 AlRange

3. el convertidor sigue funcionando a FixedSpeed1 (23.02) y ajusta A127
AlRange
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Proteccion del motor

Sobretension de la armadura

El valor nominal de la tension de la armadura se ajusta con M1NomVolt (99.02).

El nivel de sobretension se ajusta mediante ArmOvrVoltLev (30.08). Si se supera
este valor, se genera F503 ArmOverVolt.

Intensidad residual

La deteccion de intensidad residual (fallo a tierra) se basa en:

— un transformador de intensidad de suma en el lado CA del convertidor o

— un dispositivo externo (p. ej. relés Bender).
Si se usa un transformador de intensidad, su bobinado secundario se conecta a la
EA4 (X3:11 y X3:12) en la tarjeta SDCS-IOB-3. La intensidad suma de las tres
fases debe ser cero, en caso contrario se detecta una intensidad residual y se
ajusta F505 ResCurDetect.

ResCurDetectSel (30.05) activa la deteccion de intensidades residuales vy
selecciona el hardware conectado (transformador o dispositivo externo).

El valor de disparo de la deteccion de intensidad residual se ajusta con
ResCurDetectLim (30.06) si se usa un transformador de intensidad. Si se utiliza un
dispositivo externo se desactiva ResCurDetectLim (30.06).

ResCurDetectDel (30.07) retrasa F505 ResCurDetect.

Temperatura medida del motor

Generalidades

Se pueden medir al mismo tiempo las temperaturas del motor 1 y el motor 2
(véase el grupo 49 para los parametros del motor 2). Los valores de alarma y
disparo se seleccionan mediante M1AlarmLimTemp (31.06) y M1FaultLimTemp
(31.07). Si se superan los valores, se ajustan A106 M1OverTemp y F506
M10OverTemp, respectivamente. El ventilador del motor seguira funcionando hasta
que el motor se enfrie por debajo del limite de alarma.

La medicion se configura mediante M1TempSel (31.05) y la temperatura medida
se muestra en Mot1TempMeas (1.22). La unidad de medida depende del modo de
medicion seleccionado. Para una PT100 la unidad es el grado Celsius y para una
PTC el Q.

Las mediciones de temperatura usan EA2 o EA3 de la SDCS-IOB-3 o Al7 y Al8 de
la RAIO para medicion de la temperatura del motor. Ademas, la SDCS-IOB-3
dispone de una fuente de intensidad constante y seleccionable para una PT100 (5
mA) o una PTC (1,5 mA).
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Seleccion de la medicidn
Posibilidades de conexién para la PT100:
— max. 3 PT100 para el motor 1 y 3 PT100 para el motor 2 o bien
— hasta 6 PT100 sélo para un motor.

SDCS-10B-3:

EA2 (motor 1) y EA3 (motor 2) se usan para la medicidon de temperatura con una
PT100. Si sélo se conecta una PT100 a una Al, debera configurarse el intervalo de
entrada mediante puentes, para obtener una ganancia de 10. Por lo que respecta
a los ajustes de los puentes para intervalos de entrada y fuentes de intensidad
constante, consulte el Manual de hardware.

SDCS-IOB-3
X3:5 .
6 A2 | > |AD
7 t

A3 | > |aD |

i S A S i S | i S 7 W | S DA o ) S

PT100 PT100 PT100 PT100 PT100 PT100 |11 |

5 mA
N v AN ~ j/_\/

Motor 1 Motor 2
w otor otor Y
Y

motor I:InlCO DCS800 FW PT100 and
PT100 y SDCS-I0B-3

Para mas informacion, véase la seccion Entradas analdgicas.
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RAIO para la medicion de la temperatura del motor:

Al7 (motor 1) y AI8 (motor 2) se usan para la medicion de temperatura con una
PT100. AO5 y AOG6 se usan como fuente de intensidad. Al7 / AO5 y Al8 / AO6
deben desactivarse mediante AIO MotTempMeas (98.12).

RAIO

X2 4

1 A7 | [> |aD |
4 +

3 Alg8 | [> |amD

ey e W o o) W D, VL S
aoe| <] |pia +

PT100 PT100 PT100f

73— 2 -
T 1 A0s| <] |D/A -

PT100 PT100 PT100 |

L )\ J /\/
Y Y
N Motor 1 Motor 2
Y

motor Unico

DCS800 FW PT0100 and sec

PT100 y segunda RAIO

SDCS-IOB-3:

Posibilidades de conexion para la PTC:
— max. 1 PTC para el motor 1y 1 PTC para el motor 2 o bien
— hasta 2 PTC sdlo para un motor.

EA2 (motor 1) y EA3 (motor 2) se usan para la medicidon de temperatura con una
PTC. Para los ajustes de los puentes véase el Manual de hardware.

SDCS-10B-3

X3:5 -

6 A2 | > |AD

7 +

8 A3 | > |AD -
+

"‘ﬁ ﬁ X4: 10 D—u

PTC PTC 11 |
‘ 1,5 mA /_\/
Motor 1 Motor 2
motor l:lniCO DCS800 FW PTC and

PTC y SDCS-I0B-3

Andlisis de fallos

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



Klixon

S S§:7—8:|$ Y

333

SDCS-CON-4:
Posibilidades de conexion para la PTC:
— max. 1 PTC para el motor 1 o max 1 PTC para el motor 2.

Para la medicion de temperatura con una PTC sélo se puede usar EA2. Para los
ajustes de los puentes véase el Manual de hardware.

SDCS-CON-4
X3:8

7 A2 | [> |AD |-

PTC x4:10 4K75

=

DCS800 FW PTC and CON4.dsf

PTC y SDCS-CON-4

La temperatura del motor 1 y del motor 2 puede supervisarse mediante un Klixon.
El Klixon es un conmutador térmico, que abre su contacto a una temperatura
determinada. Puede utilizarse para supervision de la temperatura mediante una
conexion del conmutador con una entrada digital del convertidor. La entrada digital
de los Klixon se selecciona con M1KlixonSel (31.08). Cuando el Klixon se abre, el
convertidor se dispara con F506 M10OverTemp. El ventilador del motor seguira
funcionando hasta que el Klixon se vuelva a cerrar.

Nota:
Se pueden conectar varios Klixon en serie.

Modelo térmico del motor

Generalidades

El convertidor incluye dos modelos térmicos, uno para el motor 1 y otro para el
motor 2. Ambos modelos pueden usarse al mismo tiempo. Se necesitan dos
modelos si dos motores comparten un convertidor (p. €j. movimiento compartido).
Durante el funcionamiento normal sélo se necesita un modelo térmico.

Se recomienda usar el modelo térmico del motor si no se dispone de una medicién
directa de la temperatura del motor y se han ajustado los limites de intensidad del
convertidor a un valor superior a la intensidad nominal del motor.

El modelo térmico se basa en la intensidad actual del motor, respecto a la
intensidad nominal y a la temperatura ambiente nominal. Por tanto, el modelo
térmico no calcula directamente la temperatura del motor, sino que calcula el
aumento de temperatura del motor. Esto se basa en el hecho que el motor
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alcanzara su temperatura final tras el tiempo especificado cuando se arranca el
motor en frio (40 °C) con intensidad nominal. Este tiempo es igual a unas cuatro
veces la constante de tiempo térmica del motor.

El aumento de temperatura del motor se comporta como la constante de tiempo,
que es proporcional al cuadrado de la intensidad del motor:

12 L
(0)) :—zaCI *[1—e T) @

Motn )

Cuando el motor se enfria, el modelo de temperatura sigue la relacion:
12, , -
— act %
b=—2 e~ (2
Motn

donde: ®___=aumento de temperatura == [M1AlarmLimLoad (31.03)]"
@, = aumento de temperatura == [M1FaultLimLoad (31 .04)F
@ = aumento de temperatura == Mot1TempCalc (1.20)
. = intensidad actual del motor (sobrecarga p. ej. 170%)
l,,... = intensidad nominal del motor (100%)
t = tiempo de sobrecarga (p. ej. 60 s)
T = constante de tiempo térmica (en segundos) == M1ModelTime

(31.01)

Como puede verse de las formulas (1) y (2), el modelo de temperatura utiliza la
misma constante de tiempo cuando el motor se caliente o se enfria.

Niveles de alarma y disparo

Los valores de alarma y disparo se seleccionan mediante M1AlarmLimLoad
(31.03) y M1FaultLimLoad (31.04). Si se superan los valores, se ajustan A107
M1OverLoad y F507 M10OverLoad , respectivamente. El ventilador del motor
seguira funcionando hasta que el motor se enfrie por debajo del limite de alarma.

Los valores de fabrica estan seleccionados para conseguir una gran capacidad de
sobrecarga. El valor recomendado para la alarma es 102 % y para el disparo 106
% de la intensidad nominal del motor. Por tanto, el aumento de temperatura es:

@, == [M1AlarmLimLoad (31.03)F = (102%)° = 1,02° = 1,04 y
@, == [M1FaultLimLoad (31.04)F= (106%)" = 1,06 = 1,12.

La salida de aumento de temperatura del modelo se muestra en Mot1TempCalc
(1.20).

Seleccion del modelo térmico

La activacion de los modelos térmicos se realiza ajustando M1ModelTime (31.01)
a un valor superior a cero.

Constante de tiempo térmica

La constante de tiempo para el modelo térmico se ajusta mediante M1ModelTime

(31.01).
Si el fabricante de un motor facilita la constante de tiempo térmica, basta con
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escribirla en M1ModelTime (31.01).

En muchos casos el fabricante del motor facilita una curva que especifica cuanto
se puede sobrecargar el motor a través de un determinado factor de sobrecarga.
En este caso debe calcularse la constante de tiempo térmica adecuada.

Ejemplo:

Se desea que el convertidor se dispare si la intensidad del motor supera en un 170
% la intensidad nominal durante mas de 60 segundos.

El valor de base de disparo seleccionado es 106 % de la intensidad nominal, luego
M1FaultLimLoad (31.04) = 106 %.

Intensidadaq (%) Ejemplo:
260 (31.04)%= @ = (106 %) °= 112
. lact = 170 %
240 Ivom = 100 %
200 t=60s
180
160
140
120
100
T T T T
30 60 300 600 6000

tiempo (s)
DCS800 FW mot load

Curva de carga del motor

Nota:
Se trata de un ejemplo y no corresponde necesariamente a ningun motor.

Con la férmula (1) se puede calcular el valor correcto de 1, al arrancar el motor en
frio.

Siendo:
|2 -
(BLOY? =], =2 *|1-e”
IMotn
se sigue que:
. t - 60s =122s

2 IM t ? 2 % 1'02
Inf 1—(31.04) *I% In 1-1.06 172

act

Ajuste M1ModelTime (31.01) = 122 s.
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Sobreintensidad de campo

El valor nominal de la intensidad de campo se ajusta con M1NomFIdCur (99.11).

El nivel de sobreintensidad se ajusta mediante M1FIdOvrCurLev (30.13). Si se
supera este valor, se genera F515 M1FexOverCur.

Rizado de tensiéon de la armadura

L1

L2

L3

El control de intensidad esta equipado con un monitor de rizado de intensidad.
Esta funcion detecta:
1. un tiristor o fusible fundido
2. una ganancia demasiado alta (p. ej. ajuste incorrecto) del regulador de
intensidad
3. un transformador de intensidad defectuoso (T51, T52)

El valor del monitor de rizado de intensidad se ajusta mediante CurRippleLim
(30.19). Si se supera este valor se generan F517 ArmCurRipple o A117
ArmCurRipple, segun CurRippleSel (30.18).

El método del monitor de rizado de intensidad se basa en la comparacion de
intensidades positivas y negativas de cada fase. El célculo se realiza por cada par
de tiristores:

[
/|circ%1ito protecc. \L J/ \L

tiristor no dispar.\‘*-.,‘

| | [ [ | [ t
- - 3-2 3-4 5-4 5-6

DCS800 FW curr rip

Meétodo del monitor de rizado de intensidad

CurRipple (1.09) se calcula como abs(l, -I,,) + abs(l, ,-I.,) + abs(l_,-I,.). Con un
filtrado pasabajas con 200 ms, se genera CurRippleFilt (1.10) y se compara frente
a CurRippleLim (30.19).

16 |
D abs CurRipple (1.09)

| CurRippleFilt (1.10)
34

—+ ——T—0 F517 ArmCurRipple
- D = Z J |

|

] 200 ms J‘ldl—o A117 ArmCurRipple
5-4

) CurRippleLim (30.19) Il
32 |f E abs CurRippleSel (30.18)

1 DCS800 FW curr rip mon calc.dsf

5-6
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Calculo del monitor de rizado de intensidad

Nota:

La carga influye en la sefial de error CurRippleFilt (1.10).

Una intensidad cerca del nivel de discontinuidad creara valores de
aproximadamente 300 % * ConvCurActRel (1.15) si no se dispara un tiristor.
Cargas de elevada inductancia crearan valores de aproximadamente 90% *
ConvCurActRel (1.15) si no se dispara un tiristor.

Consejo para la puesta a punto:

No es posible precalcular valores seguros.

El control de intensidad reacciona a una realimentacion de intensidad inestable.
La carga determinara continuamente la intensidad si no se dispara un tiristor.

Monitor de realimentacion de velocidad
El monitor de realimentacién de velocidad supervisa el correcto funcionamiento de
un tacémetro analégico o generador conectado mediante la velocidad y EMF
medidos. Por encima de un determinado EMF la realimentacion de velocidad
medida debe hallarse por encima de un determinado umbral. También debe ser
correcto el signo de la medicion de velocidad:

SpeedActEnc (1.03) SpeedActEnc2 (1.40) or

SpeedActTach (1.05) or

11512 —
11 11=12 o

‘ [T
MuL 2 =i
1 X 11<12

Field reversal active \, CoMP-
[(6.04) bit 11 SW-C 11>12
4
11<i2
a1
EMF VoltActRel (1.17) ML 11 COMP-I
\—‘ 12 jasi2
11=12
EMF FbMonLev (30.15) UL 11<12
1 X speed fb mon a.dsf

SpeedFbMonLev (30.14)

F522 SpeedFb
5]

Supervision de la medicion de velocidad

El convertidor reacciona segun SpeedFbFltSel (30.17) cuando:
1. el EMF medido es superior a EMF FbMonLev (30.15) y
2. la realimentacion de velocidad medida SpeedActEnc (1.03), SpeedActTach
(1.05) o SpeedActEnc2 (1.42) es menor que SpeedFbMonLev (30.14).

Ejemplo:

— SpeedFbMonLev (30.14) = 15 rpm

— EMF FbMonLev (30.15) =50 V
El convertidor se dispara cuando el EMF es superior a 50 V mientras la
realimentacion de velocidad es < 15 rpm.

Andlisis de fallos

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e



338

Motor
Monitoriz. de real.
de velocidad
EMF FbMonLev
Motor
SpeedFbMonLev speed

DCS800 FW speed feedb

Monitor de realimentacion de velocidad

SpeedFbFltSel (30.17) selecciona la reaccion frente a un problema de
realimentacion de velocidad:
1. el convertidor se dispara inmediatamente con F522 SpeedFb
2. se cambia la realimentacion de velocidad a EMF y el convertidor se detiene
segun E StopRamp (22.11); luego se ajusta F522 SpeedFb
3. se cambia la realimentacion de velocidad a EMF y se ajusta A125
SpeedFb
4. Esta seleccion solo es valida si se hallan conectados 2 generadores de
pulsos. Segun los ajustes de M1SpeeFbSel (50.03) la realimentacion de
velocidad cambia del generador de pulsos 1 al generador de pulsos 2 o
viceversa en caso de problemas, y se ajusta A125 SpeedFb [bit 8 de
AlarmWord2 (9.07)]
En caso de que el campo esté debilitado, el convertidor se dispara
inmediatamente con F522 SpeedFb, excepto si se usan dos generadores de
pulsos.

Proteccidn contra bloqueo
La proteccion contra bloqueo dispara el convertidor con F531 MotorStalled
cuando el motor se halla en peligro aparente de sobrecalentamiento. El rotor se
bloquea mecanicamente o en caso contrario la carga es permanentemente
demasiado alta. Es posible ajustar la supervision (tiempo, velocidad y par).

La proteccidn contra a bloqueo dispara el convertidor si:
1. la velocidad actual esta por debajo de StallSpeed (30.02) y
2. el par actual supera StallTorg (30.03)
3. durante un tiempo superior al programado en StallTime (30.01).

Proteccidn contra sobrevelocidad
El motor esta protegido contra sobrevelocidad cuando, por ejemplo, el convertidor
se halla en modo de control de par y la carga cae inesperadamente.

El nivel de sobrevelocidad se ajusta mediante M710vrSpeed (30.16). Si se supera
este valor, se genera F532 MotOverSpeed.

Aumento de intensidad
La proteccion frente a un aumento rapido de intensidad durante la generacion se
configura mediante ArmCurRiseMax (30.10).

Si se supera este valor, se genera F539 FastCurRise. Si se halla presenta, se
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dispara el interruptor de CC y se abre el contactor principal.

Subintensidad de campo
El valor nominal de la intensidad de campo se ajusta con M1NomFIdCur (99.11).

El nivel de intensidad de campo minima se ajusta mediante M1FIdMinTrip (30.12).
Si no se supera este valor, se genera F541 M1FexLowCur.

FIdMinTripDly (45.18) retrasa F541 M1FexLowCur.

Polaridad del tacometro y del generador de pulsos

La polaridad del tacémetro analdgico y del generador de pulsos (segun
M1SpeedFbSell (50.03)) se comprueba respecto al EMF. Si la polaridad es
incorrecta, se genera F553 TachPolarity.

Intervalo del tacometro

Si es inminente un desbordamiento de la entrada AlTacho, se genera F554

TachoRange. Compruebe que las conexiones (X3:1 a X3:4) son correctas en la
SDCS-CON-4.
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Mensajes de estado
Visualizacion de senales de estado, fallo y alarma
Categorias de sefales y opciones de visualizacion

Los convertidores de potencia por tiristores de la serie DCS800 generan mensajes
generales, errores de puesta en marcha y sefales de alarma y fallo.

mensajes generales

errores de puesta en marcha

F sefnales de fallo
A sefales de alarma

Los mensajes se muestran en la pantalla de siete segmentos (H2500) de la tarjeta
de control SDCS-CON-4. En la pantalla de siete segmentos, los mensajes se
muestran codificados. Las letras y los numeros de los codigos de varios
caracteres se visualizan de forma consecutiva durante 0,7 segundos cada uno. El
panel de control del DCS800 y el registrador de fallos de DriveWindow y
DriveWindow Light muestran mensajes en texto sencillo.

0.7s 0.7s 0.7s 0.7s

F 5 I H

F51 4 = alimentacion de red no sincronizada

Para una evaluacion a través de las salidas digitales o comunicacion con el control
superior se dispone de palabras de 16 bits, que contienen todas las sefales de
fallo y alarma en cddigo binario:

— FaultWord1 (9.01),

— FaultWord2 (9.02),

— FaultWord3 (9.03),

— FaultWord4 (9.04),

— UserFaultWord (9.05),

— AlarmWord1 (9.06),

— AlarmWord2 (9.07),

— AlarmWord3 (9.08) y

— UserAlarmWord (9.09)
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SDCS-CON-4 Los mensajes generales se indicaran solamente en la pantalla
de siete segmentos de la SDCS-CON-4.
Pantalla Texto en el panel de Definicion Observa
::gi;ee‘:_ control del DCS800, ciones
tos DriveWindow y
DriveWindow Light
8 no disponible El firmware no se esta ejecutando. 1
no disponible El firmware se esta ejecutando, sin fallos ni alarmas. -
- no disponible Indicacién durante la carga del firmware en la SDCS-CON- -
4.
d no disponible Indicacion durante la carga de los textos del panel de -

control del DCS800 en la SDCS-CON-4.

no disponible

El texto del panel de control del DCS800 se esta
formateando en la memoria flash; no desconecte.

Errores de puesta en marcha (E)

SDCS-CON-4 Los errores de puesta en marcha se indicaran solamente en la
pantalla de siete segmentos de la SDCS-CON-4. No se puede
arrancar el convertidor con un error de puesta en marcha activo.

Pantalla Texto en el panel de Definicion Observa

::gfr:‘zt:_ control del DCS800, ciones

tos DriveWindow y

DriveWindow Light

EO1 no disponible Fallo de la suma de comprobacién del firmware en la 1,2
memoria flash.

EO2 no disponible Error de comprobacion de memoria ROM de la SDCS- 1,2
CON-4.

EO3 no disponible Error de comprobacion de memoria RAM de la SDCS- 1,2
CON-4 (direcciones pares).

EO04 no disponible Error de comprobacion de memoria RAM de la SDCS- 1,2
CON-4 (direcciones impares).

EO5 no disponible El hardware de la SDCS-CON-4 no es compatible; tarjeta 1,2
desconocida.

EO6 no disponible Se ha superado el tiempo limite del vigilante de la SDCS- 1,2

CON-4.

1.

Las unidades deben desexcitarse y excitarse. Si vuelve a producirse el fallo, compruebe las

tarjetas SDCS-CON-4, SDCS-PIN-4 y SDCS-POW-4 y sustituyalas si es necesario.

Los errores de puesta en marcha soélo se activan inmediatamente después del encendido. Si
aparece un error de puesta en marcha durante el funcionamiento normal, estara causado
habitualmente por el EMC. En este caso, compruebe la correcta conexién a tierra de los
cables, el convertidor y el armario.
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Senales de fallo (F)

Para evitar situaciones peligrosas, dafos en el motor, en el convertidor o en
cualquier otro elemento, ciertas magnitudes fisicas no deben superar
determinados valores. Para estas magnitudes se pueden especificar valores limite
mediante el ajuste de parametros, de forma que se genere una alarma o un fallo
cuando su valor supere los limites fijados (p. ej. tensién max. de la armadura,
temperatura max. del convertidor, etc.). Los fallos también pueden provocarlos
situaciones que impiden el funcionamiento normal del convertidor (p. €j. fusibles
fundidos).

Un fallo es un estado que requiere de un paro inmediato del convertidor para
evitar peligros o dafos. El convertidor se detiene automaticamente y no puede
volverse a poner en marcha antes de eliminar la causa del fallo.

Todas las sefales de fallo, con la excepcion de:
— F501 AuxUnderVolt,
— F525 TypeCode,
— F547 HwFailure y
— F548 FwFailure
se pueden restaurar si se elimina el fallo.
Para restaurar un fallo son necesarios los pasos siguientes:
— eliminar los comandos Run y On [bits 3 y 0 de UsedMCW (7.04)]
— eliminar los fallos
— confirmar el fallo con Reset [bit 7 de UsedMCW (7.04)] a través de una
entrada digital, el sistema de control superior o, en modo Local, con el
panel de control del DCS800, DriveWindow o DriveWindow Light.
— segun los sistemas, generar nuevamente los comandos Run y On [bits 3 y
0 de UsedMCW (7.04)]

Las senales de fallo desconectaran el convertidor completa o parcialmente, en
funcion de su nivel de disparo.
Nivel de disparo 1:
— el contactor principal se desconecta inmediatamente
— el contactor de campo se desconecta inmediatamente
— el contactor del ventilador se desconecta inmediatamente
Nivel de disparo 2:
— el contactor principal se desconecta inmediatamente
— el contactor de campo se desconecta inmediatamente
— el contactor del ventilador se mantiene conectado mientras el fallo esté
pendiente o0 mientras esté transcurriendo FanDly (21.14)
Nivel de disparo 3:
El convertidor se detiene a través de SpeedFbFIitMode (30.36), por tanto
— el contactor principal se desconecta inmediatamente
— el contactor de campo se desconecta inmediatamente si SpeedFbFltMode
(30.36) = CoastStop, pero permanece conectado si hay calentamiento de
campo o SpeedFbFltMode (30.36) = DynBraking
— el contactor del ventilador permanece conectado
Mientras esta parado,
— el contactor principal no se puede conectar otra vez
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el contactor de campo permanece conectado si hay calentamiento de
campo

el contactor del ventilador permanece conectado mientras esté
transcurriendo FanDly (21.14)

Nivel de disparo 4:
Mientras el convertidor se detenga a través de FaultStopMode (30.30),

el contactor principal se desconecta inmediatamente si FaultStopMode
(30.30) = CoastStop o DynBraking, pero permanece conectado si
FaultStopMode (30.30) = RampStop o TorqueLimit

el contactor de campo se desconecta inmediatamente si FaultStopMode
(30.30) = CoastStop, pero permanece conectado si hay calentamiento de
campo o FaultStopMode (30.30) = RampStop, TorqueLimit o
DynBraking

el contactor del ventilador se desconecta inmediatamente si
FaultStopMode (30.30) = CoastStop o DynBraking, pero permanece
conectado si FaultStopMode (30.30) = RampStop, TorqueLimit o
DynBraking

Mientras esta parado,

el contactor principal se desconecta inmediatamente

el contactor de campo permanece conectado si hay calentamiento de
campo

el contactor del ventilador permanece conectado mientras esté
transcurriendo FanDly (21.14)

Nivel de disparo 5:

Mientras el convertidor se detenga a través de cualquier control de pérdida de
comunicacion [LocallLossCtrl (30.27), ComLossCtrl (30.28), ChOComLossCtrl
(70.05) 0 Ch2ComLossCtrl (70.15)],

el contactor principal se desconecta inmediatamente o permanece
conectado segun el control de pérdida de comunicacién seleccionado

el contactor de campo se desconecta inmediatamente o permanece
conectado segun el control de pérdida de comunicacion seleccionado, pero
permanece conectado si hay calentamiento de campo

el contactor del ventilador se desconecta inmediatamente o permanece
conectado segun el control de pérdida de comunicacién seleccionado

Mientras esta parado,

el contactor principal se desconecta inmediatamente

el contactor de campo permanece conectado si hay calentamiento de
campo

el contactor del ventilador permanece conectado mientras esté
transcurriendo FanDly (21.14)

Si se produce un fallo, permanece activo hasta que se elimina la causa y se emite
un Reset [bit 7 de UsedMCW (7.04)]

Andlisis de fallos
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Codigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de

disparo

F501

501
BajaTensAux
AuxUnderVolt

Subtension auxiliar:
La tension auxiliar es demasiado baja mientras el
convertidor esta funcionando. Si la restauracion
falla, compruebe:
- las tensiones auxiliares internas (SDCS-CON-
4)
-y cambie la tarjeta SDCS-CON-4 y /o SDCS-
PIN-4 y SDCS-POW-4, respectivamente
Tensién de Nivel de
alimentacién auxiliar disparo
230V CA <185V CA
115V CA <96V CA

9.01,
bit 0

RdyRun =1

—_

F502

502
SobreCorrind
ArmOverCur

Sobreintensidad de la armadura:
Compruebe:

- ArmOvrCurlev (30.09)

- los ajustes de parametros del grupo 43 (control
de intensidad: ajuste del regulador de
intensidad de la armadura)

- lalimitacién de intensidad y de par en el grupo
20

- todas las conexiones en el circuito de la
armadura

- posibles tiristores defectuosos

- el cableado de la armadura

- en caso de un kit de montaje, la correcta
conexion de los pulsos de disparoy CT

9.01,
bit 1

siempre

F503

503
SobreTensInd
ArmOverVolt

Sobretension de la armadura (CC):
Compruebe:

- siel ajuste de ArmOvrVoliLev (30.08) es
adecuado para el sistema

- los ajustes de parametros del grupo 44
(excitacion de campo: ajuste del regulador de
intensidad de campo, ajuste del regulador
EMF, linealizacion de flujo)

- silaintensidad de campo es demasiado alta
(p. €j. problemas con el debilitamiento de
campo)

- sila carga ha acelerado la carga,

- si hay sobrevelocidad

- en el ajuste del escalado de velocidad, véase
SpeedScaleAct (2.29)

- la correcta alimentacidén de tension de la
armadura

- los conectores X12 y X13 en SDCS-CON-4

- los conectores X12 y X13 en SDCS-PIN-4/51

- lalimitacion de los resistores para la
codificacion de tensidon en SDCS-PIN-51

9.01,
bit 2

siempre

Andlisis de fallos
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Pantalla | Texto en el panel de Definicion / Accién Codigo | El fallo esta

de siete | control del DCS800, de fallo [activo cuando

segmen- DriveWindow y
tos DriveWindow Light

Nivel de
disparo

N

F504 |504 Sobretemperatura del convertidor: 9.01, siempre
SobreTemConv | Espere hasta que se enfrie el convertidor. bit 3
ConvOverTemp |Temperatura de desconexion; véase
MaxBridgeTemp (4.17).
Compruebe:
- sila puerta del convertidor esta abierta
- la tension de alimentacion del ventilador del
convertidor
- el sentido de giro del ventilador del convertidor
- los componentes del ventilador del convertidor
- la entrada de aire de refrigeracion del
convertidor (filtro)
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- el conector X12 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X22 en SDCS-PIN-4/51

F505 |505 Deteccion de intensidad residual (sumadel, I, |9.01, |[siempre 1
DetecCorrRes I, # cero): bit 4
ResCurDetect Compruebe:

- ResCurDetectSel (30.05), ResCurDetectLim
(30.06), ResCurDetectDel (30.07)

- el transformador de intensidad de suma, si
fuera necesario cambie el transformador o la
SDCS-I0OB-3

- desconecte la red, verifique la tensién cero en
la armadura y los circuitos de campo y realiza
pruebas de aislamiento para toda la instalacién

F506 |506 Exceso de temperatura medida del motor 1: 9.01, siempre 2
SobreTempMH1 Espere hasta que se enfrie el motor. El ventilador bit 5
M1OverTemp del motor seguira funcionando hasta que el motor se
enfrie por debajo del limite de alarma.
Compruebe:
- M1FaultLimTemp (31.07), M1KlixonSel (31.08)
- la temperatura del motor
- latension de alimentacion del ventilador del
motor
- el sentido de giro del ventilador del motor
- los componentes del ventilador del motor
- la entrada de aire de refrigeracién del motor
(filtro)
- el cableado y los sensores de temperatura del
motor
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- las entradas de los sensores de temperatura
en SDCS-CON-4 y SDCS-IOB-3

Andlisis de fallos
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Pantalla
de siete

segmen-

tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de
disparo

F507

507
SobreCargaM1
M1OverLoad

Sobrecarga calculada del motor 1:
Espere hasta que se enfrie el motor. El ventilador
del motor seguira funcionando hasta que el motor se
enfrie por debajo del limite de alarma.
Compruebe:

- MiFaultLimLoad (31.04)

9.01,
bit 6

siempre

o]

F508

508
FallaPlacalO
I/OBoardLoss

Tarjeta de E/S no hallada o defectuosa:
Compruebe:

- Ext IO Status (4.20), DCSLinkNodelD (94.01),
Encoder2Module (98.01), CommModule
(98.02), DIO ExtModule1 (98.03), DIO
ExtModule2 (98.04), AIO ExtModule (98.06),
AlO MotTempMeas (98.12), 10 BoardConfig
(98.15)

- SDCS-COM-8

- llas conexiones de cables planos entre SDCS-
CON-4 y SDCS-I0OB-2/3

- Diagnosis (9.11)

9.01,
bit 7

siempre

F509

509
SobreTempM2
M20verTemp

Exceso de temperatura medida del motor 2:
Espere hasta que se enfrie el motor. El ventilador
del motor seguira funcionando hasta que el motor se
enfrie por debajo del limite de alarma.
Compruebe:
- M2FaultLimTemp (49.37), M2KlixonSel (49.38)
- la temperatura del motor (deje que se enfrie y
vuelva a arrancar)
- latension de alimentacion del ventilador del
motor
- el sentido de giro del ventilador del motor
- los componentes del ventilador del motor
- la entrada de aire de refrigeracion del motor
(filtro)
- el cableado y los sensores de temperatura del
motor
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- las entradas de los sensores de temperatura
en SDCS-CON-4 y SDCS-10B-3

9.01,
bit 8

siempre

F510

510
SobreCargaM2
M20verLoad

Sobrecarga calculada del motor 2:
Espere hasta que se enfrie el motor. El ventilador
del motor seguira funcionando hasta que el motor se
enfrie por debajo del limite de alarma.
Compruebe:

- M2FaultLimLoad (49.34)

9.01,
bit 9

siempre

Andlisis de fallos
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,

DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de

disparo

F511

511
CorrVentConv
ConvFanCur

Intensidad del ventilador del convertidor:
s6lo con ConvTempDly (97.05) # 0y una tarjeta
PW-10002/3 conectada a SDCS-PIN-4/51.
Compruebe:
- la tension de alimentacién del ventilador del
convertidor
- el sentido de giro del ventilador del convertidor
- los componentes del ventilador del convertidor
- la entrada de aire de refrigeracion del
convertidor
- el conector X12 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X22 en SDCS-PIN-4/51

9.01,
bit 10

RdyRun = 1

N

F512

512
BajaTensRed
MainsLowVolt

Baja tension (subtension) de red (CA):
Compruebe:
- PwrlLossTrip (30.21), UNetMin1 (30.22),
UNetMin2 (30.23)
- si estan presentes las 3 fases
- silatension de red se halla dentro de la
tolerancia establecida
- si el contactor principal se abre y se cierra
- si el escalado de la tensién de red es correcto
[NomMainsVolt (99.10)]
- los conectores X12 y X13 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X13 en SDCS-PIN-4/51
- lalimitacion de los resistores para la
codificacion de tensiéon en SDCS-PIN-51

9.01,
bit 11

RdyRun = 1

F513

513
AltaTensRed
MainsOvrVolt

Sobretension de red (CA):
La tension de red real es > 1,3 * NomMainsVolt
(99.10) durante més de 10 s y RdyRun = 1.
Compruebe:
- silatension de red se halla dentro de la
tolerancia establecida
- si el escalado de la tension de red es correcto
[NomMainsVolt (99.10)]
- los conectores X12 y X13 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X13 en SDCS-PIN-4/51
- la limitacion de los resistores para la
codificacion de tensién en SDCS-PIN-51

9.01,
bit 12

RdyRun = 1

F514

514
RedNoSincr
MainsNotSync

La red no esta sincronizada (CA):
Se ha perdido la sincronizacion con la frecuencia de
red.
Compruebe:
- DevLimPLL (97.13)
- la alimentacion de red
- los fusibles, etc.
- lafrecuencia de red (50 Hz+ 5 Hz; 60 Hz £ 5
Hz) y su estabilidad (df/dt = 17 %/s) [PLLOut
(3.20)]

9.01,
bit 13

RdyRun =1
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de

disparo

F515

515
SobCorExCpo1
M1FexOverCur

Sobreintensidad del excitador de campo del
motor 1:
Compruebe:

M1FIdOvrCurLev (30.13)

- los ajustes de parametros del grupo 44
(excitacion de campo: ajuste del regulador de
intensidad de campo)

- las conexiones del excitador de campo

- el aislamiento de los cables y el bobinado de
campo

- la resistencia del bobinado de campo

- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.01,
bit 14

RdyRun =1

—_

F516

516
ComExCpoM1
M1FexCom

Pérdida de comunicacion del excitador de
campo del motor 1:
Compruebe:

- FexTimeOut (94.07)

- las conexiones de cables planos entre SDCS-
CON-4 y SDCS-PIN-4

- la tension auxiliar para el excitador de campo
integrado y externo

- las conexiones del cable de DCSLink

- los conmutadores DIP de terminacion del
DCSLink S1100:1 = ON (DCF803-0035 y FEX-
425-Int)

- los ajustes de ID de nodo del DCSLink
[DCSLinkNodelD (94.01), M1FexNode (94.08)
conmutadores S800 y S801 en DCF803-0035 y
FEX-425-Int, respectivamente]

- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.01,
bit 15

RdyRun = 1

F517

517
RizaCorrind
ArmCurRipple

Rizado de intensidad de la armadura:

Uno o varios tiristores pueden no transportar
intensidad.

Compruebe:

- CurRippleSel (30.18), CurRippleLim (30.19)

- una ganancia demasiado alta del regulador de
intensidad [M1KpArmCur (43.06)]

- la realimentacion de intensidad con un
osciloscopio (¢,se pueden ver 6 pulsos en un
ciclo?)

- los fusibles de derivacion

- la resistencia puerta-catodo del tiristor

- la conexion de la puerta del tiristor

- los transformadores de intensidad (T51, T52)

9.02,
bit 0

RdyRef = 1

Andlisis de fallos
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de

disparo

F518

518
SobCorExCpo2
M2FexOverCur

Sobreintensidad del excitador de campo del
motor 2:
Compruebe:

- MZ2FIdOvrCurLev (49.09)

- los ajustes de parametros del grupo 49
(excitacion de campo: ajuste del regulador de
intensidad de campo)

- las conexiones del excitador de campo

- el aislamiento de los cables y el bobinado de
campo

- la resistencia del bobinado de campo

- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.02,
bit 1

RdyRun =1

—_

F519

519
ComExCpoM2
M2FexCom

Pérdida de comunicacion del excitador de
campo del motor 2:
Compruebe:
- FexTimeOut (94.07)
- las conexiones de cables planos entre SDCS-
CON-4 y SDCS-PIN-4
- la tension auxiliar para el excitador de campo
integrado y externo
- las conexiones del cable de DCSLink
- la terminacién del DCSLink
- los ajustes de la ID de nodo del DCSLink
[DCSLinkNodelD (94.01), M2FexNode (94.09)]
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.02,
bit 2

RdyRun = 1

F521

521
RecCpo
FieldAck

Con el motor seleccionado, confirmacion de
campo ausente:
Compruebe:

- M1UsedFexType (99.12), si la seleccion
coincide con el tipo de excitador de campo,
Mot1FexStatus (6.12), Mot2FexStatus (6.13)

- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.02,
bit 4

RdyRun = 1

3ADWO000193R0506 Manual de firmware del DCS800 es e

Andlisis de fallos




350

Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de

disparo

F522

522
RealimVel
SpeedFb

Con el motor seleccionado, realimentacién de
velocidad:

Ha fallado la comparacion de la realimentacion de
velocidad del generador de pulsos o el tacometro
analdégico.

Compruebe:

- M1SpeedFbSel (50.03), SpeedFbFltMode
(30.36), SpeedFbFltSel (30.17), EMF
FbMonLev (30.15), SpeedFbMonLev (30.14)

- el generador de pulsos: el propio generador,
alineacion, cableado, acoplamiento,
alimentacion (la realimentacion puede ser
demasiado baja), perturbaciones mecanicas.

- el tacometro analdgico: el propio tacometro,
polaridad y tension, alineacién, acoplamiento,
cableado, perturbaciones mecanicas, puente
S1 en SDCS-CON-4

- el EMF: convertidor de conexion - circuito de la
armadura cerrado

- SDCS-CON-4, SDCS-10B-3, SDCS-POW-4

9.02,
bit 5

siempre

w

F523

523
RecVentExt
ExtFanAck

Confirmacion de ventilador externo ausente:
Compruebe:
- MotFanAck (10.06)
- el contactor del ventilador externo
- el circuito del ventilador externo
- la tension de alimentacioén del ventilador
externo
- las entradas y salidas digitales utilizadas
(grupo 14)

9.02,
bit 6

RdyRun =1

F524

524
RecContPrin
MainContAck

Confirmacion de contactor principal ausente:
Compruebe:
- MainContAck (10.21)
- la secuencia de encendido-apagado
- si el contactor (relé) auxiliar conmuta el
contactor principal tras el comando On/Off
- los relés de seguridad
- las entradas y salidas digitales utilizadas
(grupo 14)

9.02,
bit 7

RdyRun = 1

F525

525
CodigoTipo
TypeCode

Cddigo de tipo incorrecto:
Al usar los médulos D1, D2, D3 o D4, el intervalo de
intensidad y tensién del ajuste del cédigo de tipo
estd limitado a un méximo de 1.000 A CC y de 600
V CA.
Compruebe:

- TypeCode (97.01), S ConvScaleCur (97.02), S

ConvScaleVolt (97.03)

9.02,
bit 8

siempre

F526

526
DIExterna
ExternalDl

Fallo externo a través de entrada binaria:
No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:

- ExtFaultSel (30.31), ExtFaultOnSel (30.33)

9.02,
bit 9

Siempre o
RdyRun = 1

Andlisis de fallos
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de
disparo

F527

527
RecVentConv
ConvFanAck

Confirmacion de ventilador del convertidor
ausente:
Compruebe:
- ConvFanAck (10.20)
FanDly (21.14)
- el contactor del ventilador del convertidor
- el circuito del ventilador del convertidor
- el Klixon del ventilador del convertidor
- latension de alimentacién del ventilador del
convertidor
- las entradas y salidas digitales utilizadas
(grupo 14)

9.02,
bit 10

RdyRun = 1

N

F528

528
ComFieldBus
FieldBusCom

Pérdida de comunicacion de bus de campo:
F528 FieldBusCom solo se activa después de que
el convertidor reciba la primera serie de datos del
control superior. Antes de recibir la primera serie de
datos, sélo esta activo A128 FieldBusCom. La
razén es eliminar fallos innecesarios (el arranque
del control superior acostumbra a ser mas lento que
el del convertidor).
Compruebe:
- CommandSel (10.01), ComLossCtrl (30.28),
FB TimeOut (30.35), CommModule (98.02)
- los ajustes de parametros del grupo 51 (bus de
campo)
- el cable de bus de campo
- la terminacioén de bus de campo
- el adaptador de bus de campo

9.02,
bit 11

siempre si FB
TimeOut
(30.35) 0

F529

529
ExCpoM1NoOK
M1FexNotOK

El excitador de campo del motor 1 no funciona
correctamente:
Se ha hallado un error durante el autodiagndstico o
un fallo de alimentacion en el excitador de campo 1.
Compruebe:
- el funcionamiento del excitador de campo;
cambielo si fuera necesario
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.02,
bit 12

siempre

F530

530
ExCpoM2NoOK
M2FexNotOK

El excitador de campo del motor 2 no funciona
correctamente:
Se ha hallado un error durante el autodiagndstico o
un fallo de alimentacion en el excitador de campo 2.
Compruebe:
- el funcionamiento del excitador de campo;
cambielo si fuera necesario
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

9.02,
bit 13

siempre
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de
disparo

F531

531
MotAtascado
MotorStalled

Con el motor seleccionado, bloqueo del motor:
El par del motor ha superado StallTorg (30.03)
durante un tiempo superior a StallTime (30.01)
mientras la realimentacion de velocidad se hallaba
por debajo de StallSpeed (30.02).
Compruebe:
- el bloqueo del motor (acoplamientos
mecanicos del motor)
- las correctas condiciones de la carga
- laintensidad de campo correcta
- los ajustes de parametros del grupo 20 (limites:
limites de intensidad y par)

9.02,
bit 14

RdyRef = 1

w

F532

532
SobreVelMot
MotOverSpeed

Con el motor seleccionado, sobrevelocidad del
motor:
Compruebe:

- M10vrSpeed (30.16)

- los ajustes de parametros del grupo 24 (control
de intensidad: regulador de velocidad)

- el escalado del bucle del regulador de
velocidad [SpeedScaleAct (2.29)]

- la velocidad del convertidor [MotSpeed (1.04)]
frente a la velocidad medida del motor
(tacdmetro manual)

- laintensidad de campo

- la realimentacién de velocidad (generador,
tacometro)

- la conexién de la realimentacion de velocidad:

- silacarga ha acelerado la carga

- en caso de control EMF, si se puede
intercambiar la medicion de tension CC (CH,
D1)

9.02,
bit 15

siempre

F533

533
ReversalTime

Tiempo de inversion:
El sentido de la intensidad no ha cambiado antes de
que haya transcurrido ZeroCurTimeOut (97.19) o
12P RevTimeOut (47.05).
Compruebe:

- si el motor es muy inductivo

- si hay una tensién de motor demasiado alta

respecto a la tensién de red

9.03,
bit 0

RdyRef = 1

F534

534
DifCorr12P
12PCurDiff

Diferencia de intensidad de 12 pulsos (sdélo para
funcionamiento en paralelo de 12 pulsos):
Compruebe:
- DiffCurLim (47.02), DiffCurDly (47.03)
- los ajustes de parametros del grupo 43 (control
de intensidad: regulador de intensidad de la
armadura)

9.03,
bit 1

siempre

Andlisis de fallos
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Pantalla | Texto en el panel de Definicion / Accidon Cddigo | Elfalloesta | o o
de siete | control del DCS800, de fallo |activo cuando % g
segmen- DriveWindow y 20

tos DriveWindow Light z©

F535 (535 Comunicacion de 12 pulsos: 9.03, RdyOn =1 3
Com12Puls Compruebe: bit 2
12PCom - 12P TimeOQut (94.03)

- las conexiones del cable de DCSLink

- laterminacién del DCSLink

- los ajustes de la ID de nodo del DCSLink
[DCSLinkNodelD (94.01) , 12P SlaNode
(94.04)]

F536 |536 Fallo en el esclavo de 12 pulsos: 9.03, RdyOn =1 4
FallEscla12P El maestro de 12 pulsos se ha disparado por un fallo | bit 3
12PSlaveFail en el esclavo de 12 pulsos.

Compruebe:
- el registro de fallos del esclavo de 12 pulsos

F537 |537 Pérdida de situacion "listo para funcionar" del 9.03, RdyRun = 1 1
PerListExCp1 excitador de campo del motor 1: bit 4
M1FexRdyLost | El excitador de campo ha perdido el mensaje de

“listo para funcionar" mientras estaba funcionando.
Falta la CA o no esta sincronizada
Compruebe:
- si estan presentes todas las fases
- silatensidn de red se halla dentro de la
tolerancia establecida
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

F538 |538 Pérdida de situacion "listo para funcionar" del 9.03, RdyRun =1 1
PerListExCp2 excitador de campo del motor 2: bit 5
M2FexRdyLost | El excitador de campo ha perdido el mensaje de

“listo para funcionar" mientras estaba funcionando.
Falta la CA o no esta sincronizada
Compruebe:
- si estan presentes todas las fases
- silatension de red se halla dentro de la
tolerancia establecida
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)

F539 |539 Aumento rapido de intensidad: 9.03, RdyRef=1y 1
IncrRapCorr Valor di/dt de la intensidad actual demasiado bit 6 en generacion
FastCurRise elevado (aumento demasiado rapido).

Compruebe:
- ArmCurRiseMax (30.10)

F540 |540 SDCS-COM-8 incorrecta: 9.03, RdyOn =1 1
FallaCOM8 Compruebe: bit 7
COM8Faulty - Cambie la SDCS-COM-8 y / o la SDCS-CON-4
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Cddigo

El fallo esta

Pantalla | Texto en el panel de Definicion / Accion o o
de siete | control del DCS800, de fallo |activo cuando % g
segmen- DriveWindow y 20
tos DriveWindow Light z©
F541 (541 Intensidad baja (subintensidad) del excitador de |9.03, siempre 1
BajCorExCpo1  |campo del motor 1: bit 8
M1FexLowCur Compruebe:
- M1FIdMinTrip (30.12), FIdMinTripDly (45.18)
- los ajustes de parametros del grupo 44
(excitacion de campo: ajuste del regulador de
intensidad de campo, ajuste del regulador
EMF, linealizacion de flujo)
- la placa de caracteristicas del motor para la
intensidad minima en el maximo debilitamiento
de campo (velocidad maxima)
- los fusibles del circuito de campo
- sioscila la intensidad de campo
- si el motor tiene una gran reaccion de la
armadura
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)
F542 (542 Intensidad baja (subintensidad) del excitador de |9.03, siempre 1
BajCorExCpo2 |campo del motor 2: bit 9
M2FexLowCur Compruebe:
- M2FIdMinTrip (49.08), FIdMinTripDly (45.18)
- los ajustes de parametros del grupo 44
(excitacion de campo: ajuste del regulador de
intensidad de campo, ajuste del regulador
EMF, linealizacion de flujo)
- la placa de caracteristicas del motor para la
intensidad minima en el maximo debilitamiento
de campo (velocidad maxima)
- los fusibles del circuito de campo
- sioscila la intensidad de campo
- si el motor tiene una gran reaccion de la
armadura
- si hay un mensaje de fallo de / en el excitador
de campo (pantalla de 7 segmentos o LED
intermitente)
F543 |543 Comunicacion entre la SDCS-COM-8 y el control |9.03, RdyOn =1 5
ComuCOM8 superior y el enlace maestro-esclavo, bit 10
COM8Com respectivamente

Compruebe:

- CommandSel (10.01), ChO ComLossCtrl
(70.05), ChO TimeOut (70.04), Ch2
ComLossCtrl (70.15), Ch2 TimeOut (70.14)

- los cables de fibra dptica hacia el control
superior (canal 0)

- los adaptadores del control superior

- los cables de fibra 6ptica entre el maestro y los
esclavos (canal 2)
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El fallo esta

Pantalla | Texto en el panel de Definicion / Accion Cadigo Qo
de siete | control del DCS800, de fallo |activo cuando % g
segmen- DriveWindow y 20
tos DriveWindow Light z©
F544 |544 Pérdida de comunicacién punto a punto y del 9.03, siempre 5
PaPyMaEsCom |enlace maestro-esclavo, respectivamente bit 11
P2PandMFCom | Compruebe:
- ComLossCtrl (30.28), MailBox1 (94.12),
MailBox2 (94.18), MailBox3 (94.24), MailBox4
(94.30), MailBoxCycle1 (94.13), MailBoxCycle2
(94.19), MailBoxCycle3 (94.25), MailBoxCycle4
(94.31)
- las conexiones del cable de DCSLink
- la terminacion del DCSLink
- los ajustes de la ID de nodo del DCSLink
[DCSLinkNodelD (94.01)]
F545 (545 Fallo en la carga de la aplicacion: 9.03, siempre 1
FallCargCom Compruebe: bit 12
ApplLoadFail - Diagnosis (9.11)
F546 |546 Pérdida del control local: 9.03, local 5
PerdComanLoc |Fallo de comunicacién con el panel de control del bit 13
LocalCmdLoss DCS800, el DriveWindow o el DriveWindow Light en
el modo local.
Compruebe:
- LocallLossCtrl (30.27)
- si el panel de control del DCS800 esta
desconectado
- el adaptador de conexion
- los cables
F547 |547 Fallo de hardware: 9.03, siempre 1
FallHardware Para obtener mas detalles, véase Diagnosis (9.11). |bit 14
HwFailure
F548 |548 Fallo de firmware: 9.03, siempre 1
FallFirmware Para obtener mas detalles, véase Diagnosis (9.11). |bit 15
FwFailure
F549 |549 Compatibilidad de parametros: 9.04, siempre 1
CompatiParam | Al ajustar parametros o durante la puesta en bit 0
ParComp marcha, el firmware intenta escribir sus valores. Si
el ajuste no es posible o incompatible, el parametro
se ajusta a su valor de fabrica. Los parametros que
provocan el fallo se pueden consultar en Diagnosis
(9.11).
Compruebe:
- los ajustes de parametros
F550 |550 Lectura de la tarjeta de memoria de parametros: |9.04, siempre 1
LeerParamMem |Ha fallado la lectura de una serie de parametros bit 1
ParMemRead actuales o de una serie de parametros de usuario

desde la memoria flash o desde la tarjeta de
memoria (fallo de suma de verificacion).
Compruebe:

- latarjeta de memoria

- |la SDCS-CON-4
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Pantalla

de siete

segmen-
tos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de fallo

El fallo esta
activo cuando

Nivel de
disparo

F551

551
RangoAl
AlRange

Intervalo de entrada analdgica:
Subimpulso de uno de los valores de entrada
analégicaen4 mA/2 V.
Compruebe:
- Al Mon4mA (30.29)
- las conexiones y cables utilizados para las
entradas analégicas
- la polaridad de la conexién

9.04,
bit 2

siempre

N

F552

552
FrenoMecan
MechBrake

Con el motor seleccionado, freno mecanico:
Falta la sefal de confirmacion de freno abierto
(alzado) o cerrado (aplicado).

Compruebe:

- M1BrakeAckSel (42.02), M1BrakeFItTime
(42.05), BrakeFaultFunc (42.06),
M1BrakeLongTime (42.12)

- elfreno

- el cableado del freno

- las entradas y salidas digitales utilizadas
(grupo 14)

9.04,
bit 3

siempre

F553

553
PolaridTaco
TachPolarity

Con el motor seleccionado, polaridad del
tacometro:
La polaridad del tacometro analdgico y del
generador de pulsos (segun M1SpeedFbSell
(50.03)) se comprueba respecto al EMF.
Compruebe:
- EMF FbMonlLev (30.15), SpeedFbMonLev
(30.14)
- la polaridad del cable del tacometro
- la polaridad del cable del generador de pulsos
(p. €j. intercambio de canales Ay no A)
- la polaridad de los cables de armadura y de
campo
- el sentido de rotacion del motor

9.04,
bit 4

siempre

F554

554
RangoTaco
TachoRange

Con el motor seleccionado, intervalo del
tacometro:
Desbordamiento de la entrada AlTacho.
Compruebe:
- que las conexiones (X3:1 a X3:4) sean
correctas en la SDCS-CON-4

9.04,
bit 5

siempre

F556

556
TorgProving

Con el motor seleccionado, verificacion de par:
Falta la sefial de confirmacién de la verificacion de
par.

Compruebe:

- M1TorqProvTime (42.10)

- el programa adaptable, el programa de
aplicacion o el control superior que
proporcionan la sefial de confirmacién
TorqProvOK [AuxCtriWord2 (7.03) bit 11]

9.04,
bit 7

mientras
M1TorgProvTi
me (42.10)
esta activo

F601

601
APFallat
APFault1

Fallo definido por el usuario del programa
adaptable

9.04,
bit 11

siempre
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Pantalla | Texto en el panel de Definicion / Accidon Cddigo | Elfalloesta | o o
de siete | control del DCS800, de fallo |activo cuando | < §
segmen- DriveWindow y S _%
tos DriveWindow Light z©
F602 |602 Fallo definido por el usuario del programa 9.04, siempre 1
APFalla2 adaptable bit 12
APFault2
F603 |603 Fallo definido por el usuario del programa 9.04, siempre 1
APFalla3 adaptable bit 13
APFault3
F604 |604 Fallo definido por el usuario del programa 9.04, siempre 1
APFalla4 adaptable bit 14
APFault4
F605 (605 Fallo definido por el usuario del programa 9.04, siempre 1
APFalla5 adaptable bit 15
APFault5
F610 |610 UserFault1 Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 0
F611 |611 UserFault2 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 1
F612 |612 UserFault3 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 2
F613 |613 UserFault4 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 3
F614 |614 UserFault5 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 4
F615 |615 UserFault6 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 5
F616 |616 UserFault7 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 6
F617 |617 UserFault8 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 7
F618 |618 UserFault9 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 8
F619 |619 UserFault10 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 9
F620 |620 UserFault11 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 10
F621 |621 UserFault12 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 11
F622 | 622 UserFault13 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 12
F623 |623 UserFault14 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 13
F624 |624 UserFault15 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 14
F625 |625 UserFault16 |Fallo definido por el usuario del programa de 9.05, siempre 1
aplicacion bit 15
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Senales de alarma (A)

Una alarma es un mensaje que avisa de la ocurrencia de una situacién que podria
conllevar algun tipo de peligro. Se muestra y se registra en el registrador de fallos. La
causa de la alarma puede impedir al convertidor proseguir con su funcionamiento normal.
Si desaparece la causa de la alarma, ésta se restaurara inmediatamente. El registrador de
fallos muestra la alarma que aparece con un signo mas, mientras que si la alarma
desaparece la muestra con un signo menos. Una alarma que aparece y esta definida por
el usuario tiene un 3 como primer digito. Una alarma que desaparece y esta definida por el
usuario tiene un 4 como primer digito.

El tratamiento de las alarmas debe proporcionar cuatro niveles de alarma.
Nivel de alarma 1:
— no se puede volver a conectar el contactor principal una vez se ha detenido
el convertidor (el rearranque no es posible)
Nivel de alarma 2:
— el contactor del ventilador permanece conectado mientras la alarma esté
pendiente.
— sila alarma desaparece se iniciara FanDly (21.14)
Nivel de alarma 3:
— AutoReclosing (rearranque automatico) esta [bit 15 de AuxStatWord
(8.02)] activo
— RdyRun [bit 1 de MainStatWord (8.01) bit 1] esta desactivado, pero el
convertidor rearranca automaticamente cuando desaparece la situacion de
alarma
— o se ajustaa 150°
— pulsos de disparo unicos
Nivel de alarma 4:
— el convertidor sigue funcionando y se indica la alarma
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Pantalla de | Texto en el panel de Definicidon / Accion Cddigo | La alarma esta | o o
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow > 8
° DriveWindow Li;ht alarma Zw
A101 |101 Off2 (paro de emergencia / paro libre) 9.06, RdyRun =1 1
Paro2ViaDI pendiente a través de la entrada digital - bit 0
Off2viaDI inhibicion de arranque:
No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:
- Off2 (10.08), si fuera necesario invierta la
sefal (grupo 10)
A102 (102 Off3 (paro de emergencia) pendiente a través |9.06, RdyRun =1 1
Paro3ViaDI de la entrada digital: bit 1
Off3ViaDI No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:
- E Stop (10.09), si fuera necesario invierta la
sefal (grupo 10)
A103 (103 Con el motor seleccionado, confirmacion de |9.06, RdyRun =1 3
RecinterDC freno de CC ausente: bit 2
DC BreakAck o se ajusta a 150° y se emiten pulsos de disparo
unicos; por tanto el convertidor no puede ponerse
en marcha ni rearrancar mientras falte la
confirmacion de freno de CC.
Compruebe:
- DC BreakAck (10.23), si fuera necesario
invierta la sefial (grupo 10)
A104 (104 Sobretemperatura del convertidor: 9.06, |siempre 2
SobreTemConv | Espere hasta que se enfrie el convertidor. bit 3
ConvOverTemp |Temperatura de desconexion; véase

MaxBridgeTemp (4.17). La alarma de
sobretemperatura del convertidor ya aparecera a
aproximadamente 5 °C por debajo de la
temperatura de desconexion.
Compruebe:
- ConvFanAck (10.20)
- FanDly (21.14)
- sila puerta del convertidor esta abierta
- la tension de alimentacion del ventilador del
convertidor
- el sentido de giro del ventilador del
convertidor
- los componentes del ventilador del
convertidor
- la entrada de aire de refrigeracion del
convertidor (filtro)
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- el conector X12 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X22 en SDCS-PIN-
4/51
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Cddigo

La alarma esta

Pantalla de [ Texto en el panel de Definicion / Accion 0 o
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow > S
9 DriveWindow Li;ht e zc
A105 |105 Con el motor seleccionado, el freno dinamico |9.06, RdyRun =1 1
RecoFrenoDin  |sigue pendiente bit 4
DynBrakeAck o se ajusta a 150° y se emiten pulsos de disparo
unicos; por tanto el convertidor no puede ponerse
en marcha ni rearrancar mientras estfe activo el
freno deinamico.
Compruebe:
- DynBrakeAck (10.22)
A106 (106 Exceso de temperatura medida del motor 1: 9.06, |siempre 2
SobreTempM1 Compruebe: bit 5
M1QverTemp - M1AlarmLimTemp (31.06)
- la temperatura del motor
- latension de alimentacion del ventilador del
motor
- el sentido de giro del ventilador del motor
- los componentes del ventilador del motor
- la entrada de aire de refrigeracion del motor
(filtro)
- el cableado y los sensores de temperatura
del motor
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- las entradas de los sensores de
temperatura en SDCS-CON-4 y SDCS-IOB-
3
A107 (107 Sobrecarga calculada del motor 1: 9.06, |siempre 2
SobreCargaM1 Compruebe: bit 6
M1OverlLoad - M1AlarmLimLoad (31.04)
A109 (109 Exceso de temperatura medida del motor 2: 9.06, |siempre 2
SobreTempM2 Compruebe: bit 8
M2QOverTemp - M2AlarmLimTemp (49.36)
- la temperatura del motor
- latension de alimentacion del ventilador del
motor
- el sentido de giro del ventilador del motor
- los componentes del ventilador del motor
- la entrada de aire de refrigeracion del motor
(filtro)
- el cableado y los sensores de temperatura
del motor
- latemperatura ambiente
- si hay un ciclo de carga inadmisible
- las entradas de los sensores de
temperatura en SDCS-CON-4 y SDCS-IOB-
3
A110 (110 Sobrecarga calculada del motor 2: 9.06, |siempre 2
SobreCargaM2 | Compruebe: bit 9
M2OverlLoad - MZ2AlarmLimLoad (49.33)
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Pantalla de
siete
segmentos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de
alarma

La alarma esta
activa cuando

Nivel de
alarma

Al111

111
BajaTensRed
MainsLowVolt

Baja tension (subtensién) de red (CA):
o se ajusta a 150°; pulsos de disparo unicos
Compruebe:
- PwrLossTrip (30.21), UNetMin1 (30.22),
UNetMin2 (30.23),
- siestan presentes las 3 fases
- silatension de red se halla dentro de la
tolerancia establecida
- si el contactor principal se abre y se cierra
- si el escalado de la tensidn de red es
correcto [NomMainsVolt (99.10)]
- los conectores X12 y X13 en SDCS-CON-4
- los conectores X12 y X13 en SDCS-PIN-
4/51
- lalimitacién de los resistores para la
codificacion de tension en SDCS-PIN-51

9.06,
bit 10

RdyRun =1

w

A112

112
PaPyMaEsCom
P2PandMFCom

Pérdida de comunicacion punto a punto y del
enlace maestro-esclavo:
Compruebe:

- ComlLossCtrl (30.28), MailBox1 (94.12),
MailBox2 (94.18), MailBox3 (94.24),
MailBox4 (94.30), MailBoxCycle1 (94.13),
MailBoxCycle2 (94.19), MailBoxCycle3
(94.25), MailBoxCycle4 (94.31)

- las conexiones del cable de DCSLink

- la terminacion del DCSLink

- los ajustes de la ID de nodo del DCSLink
[DCSLinkNodelD (94.01)]

9.06,
bit 11

siempre

A113

113
ComuCOM8
COM8Com

Comunicacion de la SDCS-COM-8 (control
superior y maestro-esclavo):
Compruebe:

- ChO ComLossCtrl (70.05), ChO TimeOut
(70.04), Ch2 ComLossCtrl (70.15), Ch2
TimeOut (70.14)

- los cables de fibra dptica hacia el control
superior (canal 0)

- los adaptadores del control superior

- los cables de fibra dptica entre el maestro y
los esclavos (canal 2)

9.06,
bit 12

siempre

Al114

114
DesvCorrind
ArmCurDev

Desviacion de intensidad de la armadura:
Se muestra si la diferencia de intensidad
[CurRefUsed (3.12)] difiere de la intensidad
actual [MotCur (1.06)] en mas del 20% de la
intensidad nominal del motor durante mas de 5 s.
o se ajusta a 150°; pulsos de disparo unicos
Compruebe:

- si hay fusibles de CC fundidos

- el cociente entre la tensién de red y la EMF

- si ArmAlphaMin (20.15) esta ajustado

demasiado alto

9.06,
bit 13

RdyRef = 1
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Pantalla de
siete
segmentos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de
alarma

La alarma esta
activa cuando

Nivel de

alarma

A115

115
RangoTaco
TachoRange

Con el motor seleccionado, intervalo del
tacometro:
Si aparece A115 TachoRange durante mas de
10 segundos, se produce un desbordamiento de
la entrada AlTacho.
Compruebe:
- que las conexiones (X3:1 a X3:4) sean
correctas en la SDCS-CON-4
Si aparece A115 TachoRange durante mas de
10 segundos y vuelve a desaparecer, se han
modificado M10vrSpeed (30.16) o M20vrSpeed
(49.21). En este caso, debe realizarse un nuevo
ajuste de precision del tacémetro [ServiceMode
(99.06) = TachFineTune].

9.06,
bit 14

siempre

A116

116
BrakeLongFalling

Con el motor seleccionado, freno mecanico:
Falta la senal de confirmacion de freno cerrado
(aplicado).
Compruebe:

- M1BrakeAckSel (42.02), BrakeFaultFunc

(42.06), M1BrakeLongTime (42.12)

- elfreno

- el cableado del freno
las entradas y salidas digitales utilizadas (grupo
14)

9.06,
bit 15

siempre

A117

117
ArmCurRipple

Rizado de intensidad de la armadura:

Uno o varios tiristores pueden no transportar
intensidad.

Compruebe:

- CurRippleSel (30.18) ,CurRippleLim (30.19)

- si hay una ganancia demasiado alta del
regulador de intensidad [M1KpArmCur
(43.06)]

- la realimentacion de intensidad con un
osciloscopio (¢,se pueden ver 6 pulsos en
un ciclo?)

- los fusibles de derivacién

- la resistencia puerta-catodo del tiristor

- la conexion de la puerta del tiristor

- los transformadores de intensidad (T51,
T52)

9.07,
bit 0

RdyRef = 1

A118

118
NuevAplEncon
FoundNewAppl

Se ha hallado una nueva aplicacion en la
tarjeta de memoria:

Active la aplicacion de la tarjeta de memoria
mediante ParSave (16.06) = EableAppl

9.07,
bit 1

justo tras la
activacion de la
alimenta-cion
auxiliar

A119

119
DiffApli
AppIDiff

La aplicacion del convertidor y de la tarjeta de
memoria son diferentes:

Active la aplicacién de la tarjeta de memoria
mediante ParSave (16.06) = EableAppl

9.07,
bit 2

justo tras la
activacion de la
alimenta-cion
auxiliar
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Pantalla de | Texto en el panel de Definicién / Accion Cddigo | La alarma esta | o .
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow > S
° DriveWindow Li;ht alarma zc
A120 (120 Proteccién contra sobretensiones activa: 9.07, siempre 3
ProtSobrTens La proteccion contra sobretensiones DCF806 se |bit 3
OverVoltProt halla activa y se bloquea el convertidor.
o se ajusta a 150°; pulsos de disparo unicos
Compruebe:
- OvrVoltProt (10.13), si fuera necesario
invierta la sefal (grupo 10)
- los cables y conexiones del convertidor de
excitacion
A121 (121 Autoajuste incorrecto: 9.07, |siempre 4
FallAutoAjus Para obtener mas detalles, véase Diagnosis bit 4
AutotuneFail (9.11).
Para borrar la alarma ajuste ServiceMode (99.06)
= NormalMode.
A122 |122 Con el motor seleccionado, freno mecanico: |9.07, siempre 4
FrenoMecan Falta la confirmacién de freno cerrado (aplicado) |bit 5
MechBrake o el par actual no alcanza StrtTorqgRef (42.08)
durante la verificacion de par.
Compruebe:
- BrakeFaultFunc (42.06) , StrtTorqRefSel
(42.07)
- elfreno
- el cableado del freno
- las entradas y salidas digitales utilizadas
(grupo 14)
A123 (123 Supresion de fallo: 9.07, [siempre 4
FallaSuprim Por lo menos un mensaje de fallo esta bit 6
FaultSuppres actualmente activo y suprimido.
A124 (124 Escalado de velocidad fuera de rango: 9.07, |siempre 3
EscalaVel Los parametros que provocan la alarma se bit 7
SpeedScale pueden consultar en Diagnosis (9.11).
o se ajusta a 150°; pulsos de disparo unicos
Compruebe:
-  M1SpeedMin (20.01), M1SpeedMax
(20.02), M2BaseSpeed (49.03),
M2SpeedMin (49.19), M2SpeedMax
(49.20), M2SpeedScale (49.22),
M1SpeedScale (50.01), M1BaseSpeed
(99.04)
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Pantalla de
siete
segmentos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de
alarma

La alarma esta
activa cuando

alarma

A125 |125

SpeedFb

RealimVel

Con el motor seleccionado, realimentacion de
velocidad:

Ha fallado la comparacion de la realimentacion
de velocidad del generador de pulsos o el
tacometro analdgico.

Compruebe:

- M1SpeedFbSel (50.03), SpeedFbFitMode
(30.36), SpeedFbFltSel (30.17), EMF
FbMonLev (30.15), SpeedFbMonLev
(30.14)

- el generador de pulsos: el propio generador,
alineacion, cableado, acoplamiento,
alimentacién (la realimentacion puede ser
demasiado baja), perturbaciones
mecanicas.

- el tacometro analégico: el propio tacometro,
polaridad y tension, alineacion,
acoplamiento, cableado, perturbaciones
mecanicas, puente S1 en SDCS-CON-4

- el EMF: convertidor de conexidn - circuito
de la armadura cerrado

- las tarjetas DCS-CON-4, SDCS-10B-3,
SDCS-POW-4

9.07,
bit 8

siempre

| Nivel de

A126 |126

DIExterna
ExternalDlI

Alarma externa a través de entrada binaria:
No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:
- ExtAlarmSel (30.32), alarm = 0,
ExtAlarmOnSel (30.34)

9.07,
bit 9

siempre

A127 (127
RangoAl
AlRange

Intervalo de entrada analdgica:
Subimpulso de uno de los valores de entrada
analégicaen4 mA/2V.
Compruebe:
- Al Mon4mA (30.29)
- las conexiones y cables utilizados para las
entradas analégicas
- la polaridad de la conexién

9.07,
bit 10

siempre
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Pantalla de
siete
segmentos

Texto en el panel de
control del DCS800,
DriveWindow y
DriveWindow Light

Definicion / Accion

Cddigo
de
alarma

La alarma esta
activa cuando

alarma

A128

128
ComFieldBus
FieldBusCom

Pérdida de comunicacion de bus de campo:
F528 FieldBusCom sdlo se activa después de
que el convertidor reciba la primera serie de
datos del control superior. Antes de recibir la
primera serie de datos, sélo esté activo A128
FieldBusCom. La razén es eliminar fallos
innecesarios (el arranque del control superior
acostumbra a ser mas lento que el del
convertidor).
Compruebe:
- ComLossCtrl (30.28) , FB TimeOut (30.35) ,
CommModule (98.02)
- los ajustes de parametros del grupo 51 (bus
de campo)
- el cable de bus de campo
- la terminacién de bus de campo
- el adaptador de bus de campo

9.07,
bit 11

siempre si FB
TimeOut (30.35)
0

| Nivel de

A129

129
ParamRecuper
ParRestored

Parametro restaurado:

Los parametros hallados en la memoria flash
eran invalidos en el momento de la puesta en
marcha (fallo de suma de verificacion). Se han
restaurado todos los parametros a partir de la
copia de seguridad de pardmetros.

9.07,
bit 12

siempre 4

A130

130
PerdComanLoc
LocalCmdLoss

Pérdida del control local:
Fallo de conexidn con el panel de control del
DCS800, el DriveWindow o el DriveWindow
Light.
Compruebe:

- LocallLossCtrl (30.27)

- si el panel de control del DCS800 esta

desconectado
- el adaptador de conexion
- los cables

9.07,
bit 13

local 4

A131

131
AgregaParam
ParAdded

Parametro ahadido:
Se ha descargado un nuevo firmware con una
cantidad diferente de parametros. Los nuevos
parametros se ajustan a sus valores de fabrica.
Los parametros que provocan la alarma se
pueden consultar en Diagnosis (9.11).
Compruebe:

- los nuevos parametros y ajustelos a los

valores deseados

9.07,
bit 14

tras descarga 4

del firmware,
max. 10 s

A132

132
ConflicParam
ParConflict

Conflicto en el ajuste de parametros:

Se activa cuando hay ajustes de parametros que
entran en conflicto con otros parametros. Los
parametros que provocan la alarma se pueden
consultar en Diagnosis (9.11).

9.07,
bit 15

siempre 4
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Pantalla de | Texto en el panel de Definicién / Accion Cddigo | La alarma esta | o .
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow > S
° DriveWindow Li;ht alarma zc
A134 (134 Compatibilidad de parametros: 9.08, |[trasdescargade | 4
CompatiParam Al descargar series de parametros el firmware bit 1 una serie de
ParComp intenta escribirlos. Si el ajuste no es posible o parametros,
incompatible, el parametro se ajusta a su valor max. 10 s
de fabrica. Los parametros que provocan la
alarma se pueden consultar en Diagnosis (9.11).
Compruebe:
- los ajustes de pardmetros
A135 (135 Fallo en la carga/descarga de parametros: 9.08, |trascargao 4
CargDescPar La suma de verificacion ha fallado durante la bit 2 descarga de
ParUpDwnlLoad |carga o descarga de parametros. Vuelva a parametros,
intentarlo. max. 10 s
Se requirieron dos o mas acciones de la serie de
parametros al mismo tiempo. Vuelva a intentarlo.
A136 (136 Tiempo de tarea del programa adaptable no 9.08, |siempre 4
TareAPNoTiem |ajustado: bit 3
NoAPTaskTime |No se ha ajustado el tiempo de tarea para el
programa adaptable, aunque éste se halla en
ejecucion.
Compruebe:
- que TimeLevSel (83.04) esta ajustado a
5ms, 20ms, 100ms o 500ms cuando
AdapProgCmd (83.01) estéa ajustado a
Start, SingleCycle o SingleStep
A137 (137 Velocidad diferente de cero: 9.08, No activo so 1
VelNoCero No se puede rearrancar el convertidor. No se ha |bit 4 RdyRef = 1
SpeedNotZero llegado a velocidad cero [véase ZeroSpeedLim
(20.03)]; sblo en el caso que FlyStart (21.10) =
StartFrom0. En caso de disparo, ajuste On =
Run = 0 para restaurar la alarma.
Compruebe:
- ZeroSpeedLim (20.03)
- FlyStart (21.10)
- M1SpeedFbSel (50.03)
- M2SpeedFbSel (49.24)
A138 [138 Off2 (paro de emergencia / paro libre) 9.08, RdyRun =1 1
Paro2FielBus pendiente a través MainCtrlWord (7.01)/ bus |bit5
Off2FieldBus de campo - inhibicion de arranque:
No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:
- bit 1 de MainCtriWord (7.01) Off2N
A139 139 Off3 (paro de emergencia) pendiente a través |9:08, |RdyRun =1 1
Paro3FielBus de MainCtriWord (7.01) / bus de campo bit 6
Off3FieldBus

No hay ningun problema con el convertidor.
Compruebe:
- bit 2 de MainCtriWord (7.01) Off3N
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La alarma esta

Pantalla de | Texto en el panel de Definicion / Accion Cadigo 0 o
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow > S
9 DriveWindow Li;ht e zc

A140 (140 Ajustes incorrectos del bus de campo: 9.08, |siempre 4
llegFieldBus Los parametros del bus de campo del grupo 51 | bit 7
lligFieldBus (bus de campo) no estan ajustados segun el

adaptador de bus de campo, o bien no se ha
seleccionado el dispositivo.
Compruebe:
- el grupo de parametros 51 (bus de campo)
- la configuracion del adaptador de bus de
campo

A141 |141 Conflicto entre versiones de firmware de la 9.08, siempre 4
VerCOM8Fw SDCS-COM-8: bit 8
COMB8FwVer Combinacién invalida de firmware de la SDCS-

CON-4 y la SDCS-COM-8.
Compruebe:

- que usa una combinacién valida de las
versiones de firmware de la SDCS-CON-4
[FirmwareVer (4.01)]y la SDCS-COM-8
[Com8SwVersion (4.11)], segun las notas
de la versioén

A142 (142 Tarjeta de memoria ausente: 9.08, |[justotrasla 1
FaltaTarjMem Hay una aplicacion cargada en el convertidor. No | bit 9 activacion de los
MemCardMiss se halla la tarjeta de memoria que pertenece a la componen-tes

aplicacion. electroni-cos
Compruebe:

- que la tarjeta de memoria esté

correctamente conectada en la SDCS-CON-
4 (X20)

- desactive los componentes electronicos,
inserte la tarjeta de memoria adecuada y
vuelva a activarlos

- ParSave (16.06)

A143 (143 Fallo de la tarjeta de memoria: 9.08, |[justo trasla 1
FallaTarjMem Error en la suma de verificacion de la tarjeta de  |bit 10 | activacion de los
MemCardFail memoria o tarjeta incorrecta. componen-tes

Compruebe: electréni-cos

- latarjeta de memoria

- que se esta usando la tarjeta de memoria
ABB adecuada

- ParSave (16.06)

A301 (301 Alarma definida por el usuario del programa [9.08, |siempre 4
AlarmaAP1 adaptable bit 11
APAlarm1

A302 (302 Alarma definida por el usuario del programa [9.08, |siempre 4
AlarmaAP2 adaptable bit 12
APAlarm2

A303 (303 Alarma definida por el usuario del programa [9.08, |siempre 4
AlarmaAP3 adaptable bit 13
APAlarm3

A304 (304 Alarma definida por el usuario del programa |9.08, |siempre 4
AlarmaAP4 adaptable bit 14
APAlarm4
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Pantalla de | Texto en el panel de Definicion / Accidn Cddigo | Laalarmaesta | o
siete control del DCS800, de activa cuando % E
segmentos DriveWindow ]
° DriveWindow Li;ht e z®©
A305 (305 Alarma definida por el usuario del programa [9.08, |siempre 4
AlarmaAP5 adaptable bit 15
APAlarm5
A310 (310 UserAlarm1 |Alarma definida por el usuario del programa de |{9.09, |siempre 4
aplicacion bit 0
A311 (311 UserAlarm1 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 1
A312 (312 UserAlarm2 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 2
A313 (313 UserAlarm3 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 3
A314 (314 UserAlarm4 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 4
A315 (315 UserAlarm5 |Alarma definida por el usuario del programa de {9.09, |siempre 4
aplicacion bit 5
A316 (316 UserAlarm6 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 6
A317 (317 UserAlarm7 |Alarma definida por el usuario del programa de |{9.09, |siempre 4
aplicacion bit 7
A318 (318 UserAlarm8 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 8
A319 (319 UserAlarm9 |Alarma definida por el usuario del programa de |{9.09, |siempre 4
aplicacion bit 9
A320 (320 UserAlarm10 |Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 10
A321 |321 UserAlarm11 | Alarma definida por el usuario del programa de [9.09, |[siempre 4
aplicacion bit 11
A322 (322 UserAlarm12 | Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 12
A323 |323 UserAlarm13 | Alarma definida por el usuario del programa de [9.09, |[siempre 4
aplicacion bit 13
A324 (324 UserAlarm14 | Alarma definida por el usuario del programa de |9.09, |siempre 4
aplicacion bit 14
A325 |325 UserAlarm16 | Alarma definida por el usuario del programa de  [9.09, |[siempre 4
aplicacion bit 15
Adxx |4xx UserAlarmxx | Alarma de usuario que desaparece - -
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Notificaciones

369

Una notificacion es un mensaje para informar al usuario acerca de una situacion concreta
que se ha producido en el convertidor.

Texto en el panel de
control del DCS800 y
DriveWindow

Definicion / Accion

- |718 PowerUp

Se ha conectado la tensién auxiliar para los
componentes electrénicos del convertidor.

- 719 FaultReset

Restauracién de todos los fallos que pueden
confirmarse
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Anexo B: indice de sefnales y parametros

indice de sefales y parametros (en orden alfabético)

T2P MO ...cveeeeieeeeeeeeeeeeeeee e 246
12P RevTimeOut.......cceveeevivvnieeeennen. 247, 352
12P SlaNode ........coevevvveeeeeiieeeeene 289, 353
12P TimeOut ...ccoeveeeeeeee e 289
2" LaStFAUI.....eeeeeeeeeee e 149
SULAStFAUIt ...t 149
AccCompDerTime ......cceeeeerieeee e 203
AccCompFiltTIMe ..., 203
AcCTimeT ..o 193
ACCTIME2 ..o 195
AdapPrgStat ..o 273
AdapProgCmd.........ccccveeeieiinnenn. 76, 271, 366
AdJIDC ... 298
AdJUDC ... 301
AhRCOoUNLEN ..., 110
Al MondmA......ccooeeeeieieiee, 217, 329, 356, 364
AlTHighVal ......coooeeieiie e 40, 172
AlTLowVal .....coovveiiiiiieeeee 40, 172
AI2HighVal .......cooeeeiiiiiiieiee e, 173
Al2LowVal ... 173
AIBHighVal ......coovveiiiiiiieee e, 173
AlBLowVal ......ooeevieieieeeeee e 173
AldHighVal ......cooveeeiiiiieee e, 174
AldLowVal ......coooevveieiiieieeeeeeeeeee, 174
AISHighVal ......oooveeeiiiieee e, 175
AlSLowVal ... 175
Al6HighVal ........c.coooviiiiiiieie e 40, 176
AlBLowVal ......ccooovvviiiiiiieeeeeee 40, 177
AlO ExtModule....................... 38, 42, 306, 346
AIO MotTempMeas................ 38, 42, 307, 346
AlTacho Val.......ccccooovieiiiiieieeceee, 123
AlarmWordT ......ooveiiiiiieieeeee, 143, 340
AlarmWord2 .......ccoeevvivieeiiieieeeeeeee, 144, 340
AlarmWord3 ........ooeviiiieiieeeeeeee, 145, 340
AOT Val ..., 123
AO2 Val ..., 124
ApplicName ... 116
APPIHCVET . 118
APPILOAd ... 122
APPIMACTO ..........ooviiiiiiiiaiee, 18, 311, 322
ADPPIRESIOrE. ..o 18, 310

ArmAIpha ... 115
ArmAIphaMaXx ..o 189
ArmAIphaMin .........ccccoooviiiiiiieee 189, 361
ArmAIphaSH ... 115
ArMCUFACES] ... 109
ArMCUIATL ..o 110
ArmCurLimSpeed? ........cccciiiiiiiieiie 234
ArmCurLimSpeed2...........ccccvvvviiiiiie 234
ArmCurLimSpeed3.........cccoiieiieeeee 235
ArmCurLimSpeed4 ..........ccccvvvevieeieie 235
ArmCurLimSpeed5 ... 235
ArmCurRiseMax .......ccccceeeeennn... 212, 338, 353
ArmOvrCurlev............. 18, 139, 212, 323, 344
ArmOvrVoltLev ............ 28, 139, 212, 330, 344
ArmVORACE........eeeeeeeeee, 108
ArmVOoRACtREl .....ccoeveeeeiee 108
AUXCHIWOId ..o 131
AUXCHIWOId2 ... 132
AuxSpeedRef........ueeiiiii e 200
AUXStatWOord........cooovieeeveeeeeeeeeee e, 135
BalRampRef ... 195
BalRef ... 203
Baud rate .........oeeeiiiiiiiiie e, 63
BaudRate.......ccccooeveviiiiiiiiie 264, 289
BIOCKT1OOUL ... 278
BIOCKTT1OUL ..., 278
BIOCKT120Ut ..o 279
BIOCKT13OUL ... eeeiieeeeee e 279
BIOCKT14OUL ....cooiiiieeeeeee e, 279
BIOCKT15OUL ....ciiiieeeeeeee e 279
BIOCKT16OUL .....coeiiieeeeiee e 279
BIOCKTALD....cvveeeieeeeeeee e 275
BlockTINT oo 274
BIOCKTINZ .. 275
BIOCKTINS ... 275
BIOCKTOUL .. 277
Block1OUtpUL ... 275
BlIOCKTITYPE ..o 274
BIOCK20UL ... 278
BIOCKBOUL ... 278
BIOCKAOUL ..., 278
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BIOCKBOUL....cevvviieieieeieeee e 278
BIOCKBOUL......ccevveeeeeeeeeeeeeeeeee e 278
BIOCK7OUL ... 278
BIOCKBOUL .....cvvveieieieeeeeeee e 278
BIOCKOOUL.....evvviieieeeeeeeeee e 278
BrakeEStopMode .........cccceiiiiiiiiiiiiines 228
BrakeFaultFunc................. 227, 356, 362, 363
BreakPoint........cccoovvieviiiiieeeeee e 273
BridgeTemp......ccvevveeeiiiiieeeeeen 109, 323
ChO BaudRate........cccooeeeveevireeiineeennn. 47, 265
ChO ComLossCitl................ 47, 266, 354, 361
ChO DriveBuUS ........coeveeeeeeeeeveeeeeee 47,270
ChO DsetBaseAddr.........cccoeevvveeeeeeevneeennn. 270
CHO DsetBaseAddr................... 47,57, 60, 63
ChO HW Config ... 47
CHO HW Config......cccuvviiieeiiieiiiiiiieeeeeeee 267
ChO LinkControl...........cccoeevvvvieeeeennnnen. 47, 265
ChO NodeAddr........ccooovveeeeeeiiiiieeeeeeenn, 47,265
ChO TimeOut.......ccevvveennnnn... 47, 266, 354, 361
Ch1 LinkControl........ccccoovivievviieeieeeeeeeeeenne, 267
Ch2 ComLossCltrl................ 53, 268, 354, 361
Ch2 FoISigT....ccooiieieeeeee e 51, 269
Ch2 FoISig2.......ccooeeeieeee e 51, 269
Ch2 FolSig3......cccoeeieeeeee e 51, 269
Ch2 LinkControl.........ccccuveeeviiiveeeeieieeeeee, 268
Ch2 MaFoMode.........ccoevveeeviiieeeeennnn. 51, 267
Ch2 MasSigT......coooviiiiiiiieeeeeee 51, 267
Ch2 MasSig2.........ccccuvveieeeeeeeeee 51, 267
Ch2 MasSig3........coovviiiiieeeeeeeeiee 51, 268
Ch2 NodeAddr.........ccoovvevveiiiiiiieeeeeeieeeeee, 267
Ch2 TimeOut.........evvveennnnn... 53, 268, 354, 361
Ch3 HW Config ....ocoiiiiiiieiiieeee 54, 269
Ch3 LinkControl........cccoeevvveviiieeieeeeeeeennne, 269
Ch3 NodeAddr.......cccceeeeeeeeeeiiiiieeeene, 54, 269
Com8SwWVersion.........cceeeeeeeevennn.. 56, 118, 367
ComLossCtrl...... 217, 326, 351, 355, 361, 365

CommandSel.. 22, 28, 47, 51, 57, 60, 63, 150,
316, 351, 354
CommModule.. 47, 57, 63, 303, 346, 351, 365

COMPUKPLL ..o 297
ConstantT ......ovevie 276
(07101517201 5 O 277
Constant2.......couiveeiieee 276
Constant3.......ooviiie 276
Constantd.......cccoooeveeeiiiiiiieie e, 276
Constants.......ccooviiveiiiie e, 276
ConstantB........cccooeevveeiiiiiieee e, 276
Constant7 ........ooeviiieeiii e, 276
Constant8..........oooevveiiiiiiiee e, 277
Constant9.......cooeviieiii 277

ConstSpeedT ... 171
ConstSpeed2.........ooovcieiiieeiiiiiieeee 171
ConstSpeed3.........oooviiiiieeiieeen 172
ConstSpeeda ........coooviieiiiiiiiieee e 172
ControlModeSel ...........coevvvvveeiiiieeiieeiinnn. 230
CONVCUIACT ..o, 27,108
ConvCurActRel .....ccoovvvveeeiieiieieeeeee, 108, 337
ConvFanAck................ 33, 162, 328, 351, 359
(070101717, [oTe [ Y I I 40, 172
CONVMOEAIZ ... 173
ConVMOdEAIS ... 174
ConVMOEAI4 ... 174
ConNVMOEAIS ... 176
ConVMOdEAIB ........eveeeeeeeieiieeeeeeees 40,177
ConvMOodeAOT ......oovieveeeeeeeeeeeee 44,179
ConvMOodeAQO2 .......coeeeeeeeieeee e 180
ConvModeAOS ... 180
ConvModeAO4 .......ccoeveeeieeiiieieeeeee 44, 181
ConvMOodeTacho .......ceueveeieiieeeeieeeeeeeeenn. 175
CONVNOMOCUN ..o 117
ConVNOMVOI....coveeeeiiieeeeeeee e, 117
(07610170 1Y/ { O] | S 119, 323
ConvScaleCuUr........oveveiiiieieeee e 296
ConvTempDly................... 139, 296, 323, 347
CONVTYPE .ot 118
CPULOAd ...t 122
(0 (11, (oY [T 109
CtrIStatMas ......coevveeeieeeeee e 126
CtrIStatSIa.....c..oveeeeieeeeeeee e 127
CtrIWOordAOT ....ovveeeeeiieeeeee e 43,179
CtrIWOrdAO2 ......eeeeeeeeeeeeeeee e, 180
CtrIWOrdAOS ... 180
CtrIWOrdAOA4 .....coeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 43, 181
CurCtrlintegOut........ooiiiiieeee e, 115
CurCtriStatt ..o 124
CUrCtrIStat2 ..., 125
CUIRES e 115
CUrREfEXt conniieeieeee e 230
CurRefSIope .....coooviviiiiiiiiee e 230
CurRefUsed.......ccoooveveveiiiiiiieeeeeeinn, 115, 361
CUurRIpple......eveiieeeieiieiieeeee e 107, 336
CurRippleFilt ... 108, 336
CurRippleLim..................... 214, 336, 348, 362
CurRippleSel...........ccc....... 214, 336, 348, 362
CUISE.....coveieieeiiiiieeieeeeeeeeea, 28, 40, 230
Datat ... 185
DatalO....cooeeiiiiee e 185
Datatll ... 185
Datal2 ... 186
DataZ ... 185
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DataS.......covoiiiiieee e 185
Datad......ccoooeeeieeeeeeeee e 185
Datab......ccovieiiieee e 185
Datab.......cceoeeeiiiieeeeieeee e 185
Dataz....cccoveeeeeeeeee e 185
Data8.......coooeeeiieeeeeeeeee e 185
Data9.......cooeeeiiee e 185
DatalLogStatus........cccoevieeeiiiiiiieieiieeeee 114
DC BreakAcCK.........cooueeeeveeeeeanann, 33, 163, 359
DC VORSEIrAIl e 110
DCSLinkNodelD. 28, 288, 346, 348, 349, 353,
355, 361

DCSLINkStatT ..o, 120
DCSLINKStat2.......coooveeeeeeee e, 121
DecMOoNDIy ... 192
DeCTimeT ... 194
DECTIME2 ... 195
DerivFiltTIMme ..o 203
DeriVTime ... 203
DeviceName........cccccceveeeevevveeeeeeieeees 54, 311
DeviceNumber..........ccooevveeveeiiiiiieeeeiee 311
DevLiImPLL.......cccoovvvvieeeei 297, 325, 347
DI StatWord..........ooovvvvvveieeeeeeeeeeeeinnn, 33, 136
DITOINVEM ... 164
DIT1INVert.. ..o 33, 164
D] I 1 01 VZ=T o R 33, 163
DI2INVEI ....ee e 163
DIBINVEIM ....eeiiiieeeeeeee e 163
DIAINVEI.....u i 163
D] ESY 101 VZ=] o 163
D 11511 01 VZ=T o S 163
D] 4 1 01 VZ=1 o 163
D1 E<1 1 01 VZ=T o 164
DIOINVE ... 164
Diagnosis...........cceueeeeeeeeennnn. 18, 147, 346, 355
DiffCUIDIY ....eeeeeeeiiieee e 247, 352
()13 {01 U] N o 247, 352
DIO ExtModulet .................... 32, 35, 304, 346
DIO ExtModule2.................... 32, 35, 305, 346
Dir€Ction ...........coeeeeeeeeiiiiiiiiiieiiiieeenann, 33, 151
DirectSpeedRef ..., 200
DispParami1Sel ........ccccoooviiiiieennnnnn. 222,316
DispParam2Sel ...........ccoveuvviieeennnnn. 223, 316
DispParam3Sel ..........cccooviviiiieennnnn. 223, 316
DO CtriWord.......ccoovveeveeeiiiiiieeeeeeeeeees 36, 133
DO StatWord.........coovvveeiiiiiieieiiieeeees 36, 137
DOABItNO ..ot 177
DOTINAEX cevvneieieeeeeeeee e 36, 177
DO2BItNO ....cvvviieieeeieeeeccee e 177
D10 724 [ 0o 1) 177
(D 1@ C] = 111\ o T 178

(D101 [gTo (=3 TP 178
DOA4BItNO......ceeeeeieiieee e 178
[D1@ i3 gTo (=3 TP 178
DOBBItNO.....ccieieeeeieee e 178
DOSINAEX..ccciiiieieeeiiieee e 178
DOBBItNO......ceeeeeeieiieee e 178
DOBINAEX...cciiiieeee e 178
DO7BItNO.....coiiiee e 178
(D10 41 0Te (=3 PR 178
DOBBItNO.......eieeeeeieiee e 179
DOBINAEX...uuciieiiiiieeeeeee e 36, 178
DP MOde.....ccoiiiiiiiiiieieeeeeeeieeeee e 63
DriveLibVer ... 118
DriveStat...........cooveeeveeiiiiiiiiieeenn, 24,137
DroopRate ........cccevviiiiiieeeee 201
DsetXplus10Vall ......coooveiiiiiiiiiieeeeeeeee 281
DsetXplus10Val2 ..o 281
DsetXplus10Val3 .......cooooviiiiiiiiiiieeeeeeeee 281
DsetXplus1iVall ... 284
DsetXplus11Val2 ... 284
DsetXplus11Val3 ... 284
DsetXplus12Vall ... 281
DsetXplus12Val2 .........cccooiiiiiiiiiieeeeeeeee 281
DsetXplus12Val3 ... 281
DsetXplus13Vall ... 284
DsetXplus13Val2 ..o 284
DsetXplus13Val3 ... 284
DsetXplus14Vall ... 281
DsetXplus14Val2 .........cccooviiiiiiiiieeeiee 282
DsetXplus14Val3 ... 282
DsetXplus15Vall ... 284
DsetXplus15Val2 ........ccoooiviiiiiiiiiieeeeeee 284
DsetXplus15Val3 ... 285
DsetXplusiVall ......ccccooiviiriiinnnnnnnn. 57, 63, 282
DsetXplusiVal2 ........cccccvvvvnennnnnnnes 57, 63, 282
DsetXplusiVal3 ..., 65, 282
DsetXplus2Vall ... 280
DsetXplus2Val2 ..........cccooiiiiiiiiiieeeeeeeee 280
DsetXplus2Val3 .........coooeeiiiiiiiiiiieeeeeeeee 280
DsetXplus3Vall ... 283
DsetXplus3Val2 ... 283
DsetXplus3Val3 ... 283
DsetXplusdVall ... 280
DsetXplus4Val2 ..o 280
DsetXplus4Val3 ... 280
DsetXplusbVall ... 283
DsetXplusbVal2 ............eeeeeieeiiiiiiiiiiiiiiines 283
DsetXplus5Val3 ........ccccoovviiiiiiiiiiieieeeeee, 283
DsetXplus6Vall .......ccccooviiiiiiiiiiiieieeeeeee, 280
DsetXplusbVal2 ..........coooviiiiiiiiiiiieeeeeeee 280

DsetXplusbVal3 .........coooeeiiiiiiiiiiiiieeeeeeee 281



DsetXplus7Vall ... 283
DsetXplus7Val2........oooiiiiiiiiiiiiiiie 283
DsetXplus7Val3........cccooiiiiiiiiiiiiie 283
DsetXplus8Vall ........ccoooiiiiiiiiiiiiieee 281
DsetXplus8Val2..........ccoooviiiiiiiiiieiiie 281
DsetXplus8Val3.........ccoooviiiiiiiiiiiiieeies 281
DsetXplusOVall ... 283
DsetXplus9Val2..........ccoooviiiiiiiiiiie 284
DsetXplus9Val3.........ccoooiiiiiiiiiiiieee 284
DsetXVall .....ccooeeiiiiiieieeieeeee, 57, 63, 280
DsetXVal2 .......ccoeevvievieeiiiiieeeee, 57, 63, 280
DsetXVal3 ... 65, 280
AV_ At 111
DynBrakeAcK...........ccuueeeeeeveeennnn. 33, 163, 360
DynBrakeDIly ... 261
E StOP....coooiiiiiieieeeee 33, 156, 359
E StopDecMaXx ........ccoeeeiiviiiiiiiiiiieeeiees 192
E StopDecMin .......coovvviiiiiiiiieeeeeee e 192
E StopMode......cooiiiieiiiiieeeeee e 191
E StopRamp .....cooviieiiiiiiee e 194
EATVal e 123
EA2 Val ..o 123
EA3 Val ..o 123
EA4A Val ..o 123
EAS Val ..o 123
EAB Val ..o 123
EditBIOCK ... 272
EditCmd.......ooieeeeeen 272, 322
EMF ACtFiRTIMe .....cooveiiiiieeee 301
EMF CtrINegLim ... 237
EMF CtriPosLim ..., 237
EMF FbMonLev......... 213, 337, 350, 356, 364
EMF RefSel ... 241
Enc2MeasMode ...........cooocciiiiiiiiiiiiiiis 262
Enc2PulseNo........cccccceevviiieiii 262
Encoder2Module...........ccccvveeeeiinnnnnnnn. 302, 346
Ext 10 Status ........ooovvvvvvveeieeeieeeeeeeein, 122, 346
ExtAlarmOnSel........ccooovvviiveiiiiiineens 219, 364
ExtAlarmSel..........cccooeuveeieeennnnn... 33, 219, 364
ExtFaultoOnSel .........ccooeevvviiiiiiiins 219, 350
ExtFaultSel..............cc........ 33, 218, 328, 350
FanDly.........cccccouueuueen.. 24,192, 342, 351, 359
FaultedPar........ccccccoovveiini 273
FaultStopMode..............c.ccco... 218, 323, 342
FaultWord ..o 139, 340
FaultWord2..........ccooeeiiiiieiiiiecces 140, 340
FaultWord3.........cccoeeiiiieiieeeces 141, 340
FaultWord4..........ccooeeiiiiieiiiiieeces 142, 340
FB TimeOut.........cccooveiiiiieenns 219, 351, 365
FBA PAR REFRESH............... 57, 60, 63, 263

377

FbMonLev.........cccouueeeiveenaaaan, 350, 356, 364
FexTimeOut............cccccc....... 28, 289, 348, 349
FieldbusT ....ccooveeie e 263
Fieldbus15 ... 263
FieldbusS16 .........ooeeeeeeeeee e 263
Fieldbus3T ..o 263
FIRErAIT e e 173
FIREIAIZ e 173
FIREIAIS oo 174
[T =] A 174
FIRErAOT ... e 179
FIREIAQO2......cc e 180
FIREIAQOS... .o 180
FIRErAOA ... ..o 181
FiringLimMode ... 232
FirmwareVer .......cccooevvvvvveeeeeennnn.. 56, 116, 367
FixedSpeedT ... 197
FixedSpeed2..........uuvvvvvvivevvniiiniiinniieineennns 197
FldBoostFact...........ccceevvvevviiiiiiiieceeeieeees 239
FIABOOSISE! ... 33, 238
FIdBOOSITIME ... 239
(16 (@315 12N =5 o o 126
FldCtriMode ............ccceeeeuennn.... 18, 21, 28, 236
FIJCUrFIUX40 ........coveeeeeeeieeeeeeeeenn 21, 237
FIJCUIrFIUXT70 ... 21, 237
FIJCUrFIUX90 ..........uceveeeeieeeieeeeeeinnn, 21, 237
FIACUrBefMT ... 116
FIACUrRefM2 .......cooveeeeeeeeee e 116
(1[0 (O U Tl T o 245
FldHeatSel.......ccoooveveeeiiiieeeeeeee 193
FIdMinTripDly....................... 28, 245, 339, 354
FIdRefGain........ccoevvviieeeiieeeeeeeeceee e, 243
FIAREfHYSt...ovvieeeeee s 243
FIAREVHYSt ... 243
FIdWeakDyn ........ccvveieeieeiiiiiiieeeeeee e 238
FIUXCOIT et 241
FIUXBEfEMF ....cceeieeieeeee e 116
FluxRefFldWeaK ..........ccoovveeiiiiiiieiiiiiieees 115
FIUXBefSUM ... 116
FIuXReVMONDIY ........coovviiiiiiiiiiiieeeee e 243
FlyStart ..., 192, 366
FOrceFIdDir ... 242
GearStanTorg....ccccovveeveeeeeee e 210
GearTorgRamp.......ooovevviieeeeieeeiiieeeeenn 210
GearTorqTime ......ooooeeeeieeiieeee, 210
HaNAAULO........c..ooveeieieieiiiieiieeiieeenn, 33, 155
HW FiltUDC ..o, 301
HW/SW option .........ccvvvveeivieniiiiiiiiiinninns 57, 60
INdEXAOT ..., 43, 44,179
INAEXAO2..... e 179
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INdEXAOS ..., 180
INdexAO4 ......ccoooviiiiiieiiiieeee, 43, 44, 181
Input /O par 9 .......coeevieeeeiieee e, 57, 60
Input instance.........ccooeemiiiiieeec s 57, 60
10 BoardConfig.......... 32, 35, 38, 42, 308, 346
JOGT e 33, 161
JOG2....ieii e 33, 162
JOGACCTIME...ciiieiiiiiiee e 197
JogDeCTime ...covvveeiiiiiieeee e 197
KPEMEF ... 21,237
KPPLL. oo 298
KPS 20
KPS2..eeeiiee e 204
KPSMiN...oooiiiii e 202
KpSTiSMaxSpeed.........cooocuviiieeeieeiiiiiis 204
KpSTiSMIinSpeed..........cooviiiiieiieeiiiiies 204
KpSValMinSpeed ..........ooooiviiiieieeiiiines 204
KPSWeaKp ......c.cuvviiiieiiiiiieiiiieeeeeee e 202
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