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Indicaciones generales
Uso de la documentacion

1 Indicaciones generales
1.1  Uso de la documentacion

La documentacion es parte integrante del producto y contiene una serie de indicaciones
importantes para el funcionamiento y el servicio. La documentacion esta destinada a
todas las personas que realizan trabajos de montaje, instalacién, puesta en marcha y
servicio en el producto.

1.2  Estructura de las notas de seguridad
Las notas de seguridad de esta documentacion estan estructuradas del siguiente modo:

Pictograma I iPALABRA DE SENAL!

>

Tipo del peligro y su fuente.
Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
* Medida(s) para la prevencion del peligro.

Pictograma  Palabra de senal

Significado

Consecuencias si no se
respeta

Ejemplo: iPELIGRO!

Advierte de un peligro inminente

Lesiones graves o fatales

>

Peligro general

0 i{PRECAUCION!

>

Peligro especifico,
p. €j. electrocucion

Posible situacion peligrosa

Posible situacién peligrosa

Lesiones graves o fatales

Lesiones leves

{PRECAUCION!

Posibles dafios materiales

Dafios en el sistema de accionamiento o
en su entorno

NOTA

Indicacién o consejo Util.
Facilita el manejo del sistema de
accionamiento.
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1.3 Derechos de reclamacion en caso de defectos

Atenerse a la documentacién es el requisito previo para que no surjan problemas y para
el cumplimiento de posibles derechos de reclamacion en caso de defectos del producto.
Por ello, lea la documentacién antes de trabajar con el aparato.

Cerciorese de que los responsables de la instalaciéon o de operacién, asi como las
personas que trabajan en el equipo bajo responsabilidad propia tienen acceso a la
documentacion en estado legible.

1.4 Exclusioén de responsabilidad

Atenerse a la presente documentacion y a la documentacién de todas las unidades
SEW-EURODRIVE conectadas es requisito previo fundamental para el funcionamiento
seguro y para obtener las caracteristicas de producto y rendimiento que se describen.
SEW-EURODRIVE no asume ninguna responsabilidad por los dafios personales,
materiales o patrimoniales que puedan producirse por la no observacion de las
instrucciones de funcionamiento. La responsabilidad por deficiencias materiales queda
excluida en tales casos.

1.5 Derechos de autor
© 2008 — SEW-EURODRIVE. Todos los derechos reservados.

Queda prohibida la reproduccién, copia, distribucién o cualquier otro uso completo o
parcial de este documento.
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2.3

2.4

2.5

Notas de seguridad
Otros documentos validos

Notas de seguridad
Otros documentos validos

Sdlo se permite a electricistas especializados con la debida formacion en prevencién de
accidentes realizar trabajos de instalacion y puesta en funcionamiento observando
siempre las instrucciones de funcionamiento de MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

Lea atentamente estas indicaciones antes de comenzar con la instalacion y la puesta
en marcha de las interfaces de comunicacion de MOVIDRIVE® B .

Atenerse a la documentacion es fundamental para evitar problemas de funcionamiento,
de lo contrario se anulan los derechos de reclamacién de la garantia.

Indicaciones generales sobre los sistemas de bus

MOVIDRIVE® B dispone de interfaces de comunicacion que permiten adaptar el variador
vectorial MOVIDRIVE® B a las particularidades de la instalacion. Como en todos los
sistemas de bus existe el riesgo de una modificacion de los parametros no visible desde
el exterior (en relaciéon al aparato), lo que conllevaria también una modificacion del
comportamiento del aparato. Esto puede ocasionar un comportamiento inesperado
(no descontrolado) del sistema.

Funciones de seguridad

El variador vectorial MOVIDRIVE® MDX60B/61B puede no cumplir funciones de
seguridad sin disponer de sistemas de seguridad superiores. Utilice sistemas de
seguridad de orden superior para garantizar la proteccion de las maquinas y de las
personas. Siempre que realice aplicaciones de seguridad, cerciérese de que se
respetan las indicaciones que se exponen en los documentos "Desconexidén segura
para MOVIDRIVE® MDX60B/61B".

Aplicaciones de elevacion

El MOVIDRIVE® MDX60B/61B no debe ser empleado en aplicaciones de elevacién
como dispositivo de seguridad.

Utilice como dispositivos de seguridad sistemas de vigilancia o dispositivos mecanicos
de proteccién a fin de evitar posibles dafios personales y materiales.

Tratamiento de residuos

Observe las normativas nacionales vigentes.

Si fuese preciso, elimine por separado las distintas piezas de conformidad con su
composicién y las prescripciones nacionales vigentes, como por ejemplo:

» Desperdicios electrénicos

« Plastico
* Chapa
* Cobre
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3
3.1

3.2

Introduccion
Contenido del manual

El manual describe las interfaces de comunicacién del variador vectorial MOVIDRIVE®
MDX60B/61B:

* 2interfaces serie
+ 2interfaces CAN, una de ellas a través de la tarjeta opcional DFC11B
» Enfuncioén de la tarjeta opcional montada, una interface de bus de campo o Ethernet

Ademas de la conexion y de los parametros de configuracién, también se describe
el intercambio de datos de proceso y parametros a través de las interfaces de
comunicacion del MOVIDRIVE® B.

También se explica cdmo se comunica el software de ingenieria MOVITOOLS®
MotionStudio con MOVIDRIVE® B a través de las interfaces de comunicacion y cémo
los controles I6gicos programables (PLC) pueden controlar el MOVIDRIVE® B mediante
las interfaces de comunicacion.

Bibliografia adicional

Para conectar el MOVIDRIVE® B a sistemas de bus de campo de forma sencilla tenga
en cuenta, ademas del presente manual, los siguientes documentos:

« Manual de sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B
* Relacién de parametros MOVIDRIVE® B

La relacion de parametros MOVIDRIVE® B describe los parametros de cada
firmware de unidad y contiene la lista de todos los indices de unidad y cédigos de
error. Complementa el manual del sistema, ya que no se crea un manual nuevo cada
vez que se renueva la version del firmware.

» El manual correpondiente a la opcion de bus de campo utilizada (p. ej. DFP21B)

Los manuales de las opciones de bus de campo y este manual describen de forma
general el acceso a los datos de proceso y parametros, sin explicar detalladamente
todos los conceptos de control y de regulaciéon posibles.
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3.3 Interfaces de comunicacion del MOVIDRIVE® B

(@ m 12
= Nne
|
&I:g/z P DFP 21B
EVREDRIE —Jo
© 4
() [ o | @
s1 (] 20 Dﬂ:;
S12 [n] 2" M
S13 co g; %‘
Referencia del bus S =
de sistema — DGND |1 2 N Se [
Bus de sistema Alto <~ SC11 | 2 (2 X12 g AooRess
Bus de sistema Bajo --—» SC12 |3
©
<l[se
;2 g
o
X13
piga || Ol ©
DIg1 Op
DI@2 iz
pig3 || Sl
pigs || Sls
pigs |l S
pcom* |l SI7
Potencial de referencia voz4 i
para sefiales binarias — DGND |9 S
RS485+ <= ST11 0 [3] N
RS485- -w—» ST12 |11 L

@\ o 1@ &L

L —— | 1
[

64323AES

[11 Borna XT

[2] Borna X12:SBus 1 (CAN)

[3] Borna X13:10/ X13:11 (RS485)
[4] Zbcalo para el bus de campo
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[1] Borna XT:

Interface RS485 para la conexion punto a punto de una consola de programacién
(p- ej. DBG60B o DOP11B) o un conversor de interface como p. ej. USB11A o
UWS21B para conectar un PC de ingenieria.

[21 X12: SBus 1 (CAN) para conexién
» directa a controles (protocolo CANopen o MOVILINK®)

» através de pasarela de bus de campo SEW a sistemas de bus de campo como
p. ej. PROFIBUS, DeviceNet, etc.

* aun PC de ingenieria a través de interface PC CAN o una pasarela de bus de
campo SEW

[8] Borna X13:10/X13:11

Interface RS485 para conexion en red de un maximo de 32 unidades, p. €j. para
conectar el MOVIDRIVE® B a un terminal de usuario DOP11B o a un PC de
ingenieria a través de conversor de interface (p. ej. UWS11A, COM-Server o similar)

[4] Zobcalo para el bus de campo

* para montar tarjeta opcional DFC11B para la interface SBus 2 (CAN) con la
misma funcionalidad que X12 (SBus1) o

* para montar una opcion de bus de campo como p. ej. PROFIBUS DFP21B,
DeviceNet DFD11B, etc, de forma que se establezca una conexién directa con
el sistema de bus de campo para el intercambio de datos de proceso y
parametros.

3.3.1 Vista general de las interfaces de comunicacion

Interfaces serie Interfaces CAN Bus de campo
Borna / zécalo Zoécalo XT [1] | X13:10/ X13:11 [3] Borna X12 [2] Zocalo para bus de campo [4]
Tipo RS485 CAN1 CAN2 u opcion de bus de campo
. ® ® PROFIBUS DP, DeviceNet,
Perfil MOVILINK MOVILINK® o CANopen INTERBUS etc.
Velocidad en 9,6/ 9,6 kbaudios 1.000, 500, 250, 1.000, 500, 250, En funcion de la tarjeta
baudios 57,6 kbaudios 125 kbaudios 125 kbaudios opcional
(a través de S13) (con P884) (con P894)
Separacion Si, en la opcidén .
de potencial No No No DFC118B Si
Borna y Sub D9 En funcién de la tarjeta
Conector RJ10 Borna Borna (segiin CiA) opcional
Terminacion de bus Punto a punto Dinamica Interruptor DIP S12 | Interruptor DIP R En funcion de la tarjeta
opcional
Fuente de control/de RS485 SBus 1 SBus 2 Bus de campo

consigna P100/P101

Vigilancia del tiempo
de desbordamiento

Vigilancia conjunta a través de P812, A través de P883y A través de P893y A través de P819 y P831
P833 P836 P837

Configuracion de la
interface (direccion,
velocidad de
transmision, etc.)

En funcion de la tarjeta
P810, P811 P88x P89x opcional a través de
interruptor DIP o con P78x

Datos de proceso

Maestro/esclavo

Configuracion a través de P870 - P876
No Si Si No No

Funcionamiento
manual
(MOVITOOLS®)

Si No

Tipo de bus
IPOSplus®
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Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
Conexion e instalacion de las interfaces RS485

4 Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
El MOVIDRIVE® B esta equipado de serie con dos interfaces serie RS485 separadas:
» Zbcalo XT
* Borna X13:10y X13:11

Los telegramas que MOVIDRIVE® B recibe a través de una interface serie no se
reenvian a través de la otra interface serie.

4.1 Conexion e instalacion de las interfaces RS485
4.1.1 Conexion a través de zécalo XT

La interface serie "z6calo XT" esta realizada como conector enchufable RJ10 (véase la
siguiente figura).

—

P
—1 ||

Asignacion
zécalo XT (RJ10)

(4]
B4788AXX

[11 5 V¢ (desde la alimentacion de la electrénica)
[2] RS485 + (Rx/Tx)

[8] RS485 - (Rx/Tx)

[4] GND (tierra de electronica)

Posibilidades de Es posible conectar una de las siguientes opciones SEW al zécalo XT:

conexion + Consola de programacion DBG60B

f@@

OICICICXCITIV)
CICICIOXCICIC
OO OBO®

64252AXX
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» Conversor de interface UWS21B (sefiales RS485 [1] a sefales RS232 [2])

MOVIDRIVE® MDX60/61B

(=t

=\

COM 1-99

N

64306AXX

Con la opcién UWS21B es posible equipar un MOVIDRIVE® B con una interface
RS232 libre de potencial. La interface RS232 esta disefiada como conector hembra
Sub D de 9 polos (estandar EIA). Se incluye un cable de prolongacion Sub D9
(conexioén 1:1) para la conexion al PC.

» Conversor de interface USB11A (sefiales RS485 [1] a sefales USB [2])

MOVIDRIVE® MDX60/61B

—

COM 1-99

HNE%

N
(1] (2]

\ USB11A

La opcion USB11A permite la conexion libre de potencial a través de USB de un
MOVIDRIVE® B con un PC de ingenieria. Al instalar el controlador USB se crea un
puerto COM en el PC para la comunicacion con el MOVIDRIVE® B.

64297AXX
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Conexion e instalacion de las interfaces RS485

¢ Terminal de usuario DOP11B

DOP11B MOVIDRIVE® B

64282AXX
NOTA
Las opciones DBG60B, UWS21B y USB11A se conectan al zécalo XT. No se pueden
i utilizar al mismo tiempo.
Separaciéon de » Lainterface serie XT no esta eléctricamente aislada. Sélo se puede utilizar para una
potencial conexién punto a punto.
Resistencia de + Todos los componentes SEW incluyen resistencias de terminacién apropiadas.
terminacion
Longitud de cable -+ Longitud méaxima del cable: 3 m (5 m en caso de cable apantallado)
Velocidad en » La velocidad de transmision para la comunicacion RS485 se ajusta mediante el
baudios interruptor DIP S13 (parte delantera de MOVIDRIVE® B, debajo del zécalo XT).
Velocidad en baudios Interruptor DIP S13
9,6 kbaudios ON
57,6 kbaudios ") OFF"

1) Ajuste de fabrica

La velocidad de transmision ajustada se activa inmediatamente después de
conmutar el interruptor DIP.
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Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
Conexion e instalacion de las interfaces RS485

4.1.2 Conexion a través de borna X13:10 y X13:11

Las bornas X13:10 y X13:11 proporcionan otra interface RS485. A través de esta
interface RS485 es posible conectar en red varias unidades MOVIDRIVE® B y conectar
las demas opciones al mismo tiempo.

3

Conversor de interface UWS11A (sefiales RS232 a sefiales RS485)
Terminal de usuario DOP11B
Otros accionamientos SEW, p. ej. MOVIMOT®

Otros convertidores de interface, p. ej. servidor COM u otras unidades maestras
RS485

Esquema de conexiones de la interface RS485 (X13)

X13:

—{ DGND

RS485+-a—m ST11

RS485- <a—w=| ST12

Separacion de
potencial

Especificacion del
cable

Longitud de cable
Apantallado
Velocidad en
baudios

Resistencia de
terminacion

Xx13: | X13:

—— DGND F—— DGND | 9
RS485+~a—m= ST11 RS485+-a—m{ ST11 [10
RS485- -—w= ST12 RS485- ~a—w=- ST12

/

o T 1

La interface serie RS485 X13 no esta eléctricamente aislada. No se pueden
conectar mas de 32 unidades MOVIDRIVE® B entre si,

clo

54535AXX

Utilice un cable de cobre apantallado de 4 conductores de par trenzados (cable de
transmision de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las
siguientes especificaciones:

— Seccion de cable 0,25 - 0,75 mm? (AWG 23 - AWG 19)
— Resistencia especifica 100 - 150 Q a 1 MHz

— Capacitancia <40 pF/m a 1 kHz

La longitud total de cable permitida es de 200 m (656 ft).

Coloque la pantalla a ambos lados con una gran superficie de contacto en la borna
electronica de apantallado del convertidor o del control superior.

La velocidad de transmision esta ajustada de forma fija a 9,6 kbaudios.

Se han instalado de forma fija resistencias dinamicas de terminacion. jNo conecte
resistencias de terminacién externas!
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Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
Conexion e instalacion de las interfaces RS485

INDICACIONES

3

A la hora de conectar las unidades en red, asegurese siempre de que sélo haya un
maestro conectado y activo (p. ej. DOP11B, PC de ingenieria).

No esta permitido el funcionamiento simultaneo de varios maestros en una red
RS485 con accionamientos SEW (véase también el capitulo "MOVILINK® a través
de RS485").

Entre los equipos interconectados con RS485 no debe producirse desplazamiento
de potencial. El funcionamiento de los aparatos no debe ser perjudicado por ello.

Evite las diferencias de potencial tomando las medidas necesarias, por ejemplo,
mediante la conexién de las masas de los equipos con un cable separado.

4.1.3 Apantallado y tendido del cable

Un apantallado adecuado del cable de bus atenua las interferencias eléctricas que
pueden surgir en los entornos industriales. Con las medidas que a continuacién se
sefalan podra obtener el mejor apantallado:

Apriete manualmente los tornillos de sujecion de los conectores, los modulos y los
cables de conexion equipotencial.

Coloque el apantallado del cable de bus en ambos extremos con gran superficie de
contacto.

No tienda los cables de sefial y los cables de bus paralelos a los cables de potencia
(cables del motor); en lugar de ello, tiéndalos por canales de cables separados.

En los entornos industriales, utilice bandejas para cables metalicas y conectadas a
tierra.

Tienda el cable de sefal y la conexién equipotencial correspondiente separados por
una distancia minima y por el recorrido mas corto posible.

Evite prolongar los cables del bus mediante conectores de enchufe.
Tienda los cables del bus cerca de las superficies de tierra existentes.

i{PRECAUCION!

En caso de producirse oscilaciones en el potencial de tierra, puede fluir una corriente
compensatoria por el apantallado conectado a ambos lados y al potencial de tierra
(PE). En ese caso, asegurese de que existe una conexion equipotencial suficiente, de
acuerdo con la normativa correspondiente de la VDE (Asociacion de Electrotécnicos
Alemanes).
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Parametros de configuracion de las interfaces serie

4.2

Parametros de configuracién de las interfaces serie
Con los siguientes parametros se ajusta la comunicacion a través de ambas interfaces

serie. El ajuste de fabrica de cada uno de los parametros aparece subrayado.

Parametro
N° Nombre Ajuste Significado
BORNAS
100 Fuente de consigna RS485 Con este parametro se determina de dénde
BUS DE CAMPO recibe el convertidor su valor de consigna.
SBUS
Se determina el origen de las 6rdenes de
BORNAS control para el convertidor (BLOQUEO DE
101 Fuente de la sefial de control RS485 REGULADOR, HABILITADO, DERECHA,
BUS DE CAMPO IZQUIERDA, ...). El control mediante IPOSPYs®
SBUS y bornas se tiene en cuenta con independencia
de P101.
El valor de consigna que se transmite a los

750 |Consigna esclavo esclavos se ajusta en el maestro. En el esclavo
se debe mantener el ajuste "MAESTRO-
ESCLAVO OFF".

P810 se utiliza para ajustar la direccién a
través de la cual puede realizarse la
comunicacién con MOVIDRIVE® B mediante
las interfaces serie.

Nota:

810 Direccion RS-485 0..99 En el momento de la entrega, el MOVIDRIVE®
B siempre tiene la direccién 0. Se recomienda
no utilizar la direccion 0 para evitar que se
produzcan colisiones de transmision de datos
en caso de comunicacion serie con varios
convertidores.

Con P811 es(é)osible reunir varios
MOVIDRIVE® B en un grupo para realizar la
comunicacion a través de la interface serie.
Por ejemplo, la direccién de grupo RS485

811 Direccion grupo RS-485 100 ... 199 permite enviar especificaciones de consigna
simultaneas a un grupo de convertidores
MOVIDRIVE® B. La direccién de grupo 100
significa que el convertidor no se ha asignado
a ningun grupo.

Con P812 se ajusta el tiempo de vigilancia para
la transmisién de datos a través de la interface
serie. Si se ajusta el valor 0 en P812, la

812 Timeout RS-485 0..650s transmision de datos que tiene lugar a través
de la interface serie no se vigila. La vigilancia
se activa con el primer intercambio de datos
ciclico.

Respuesta Tiempo de Con P833 se programa la respuesta a fallo que

833 desbordamiento RS485 P.RAPID/AVISO genera la vigilancia del tiempo de
desbordamiento RS485.

ajuste de fabrica a:
870 Descripcion del valor de PALABRA DE
consigna PO1 CONTROL 1 Con P870/P871 / P872 se define el contenido

871 Descripcion del valor de VELOCIDAD de las palabras de datos de salida de proceso

consigna PO2 PO1/PO2/PO3.

872 |Descripcion del valor de SIN FUNCION

consigna PO3
ajuste de fabrica a:

873 Descripcion del valor real P11 PALABRA DE

874 Descripcion del valor real PI2 52[’8%%10 Se define el contenido de las palabras de datos

875 Descripcion de valor real PI3 SIN FUNCION de entrada del proceso PI1/PI2/PI3.

876 |Habilitar datos PO ACTIVADO

NOTA

Encontrara descripciones detalladas de los parametros en el manual del sistema

i MOVIDRIVE® MDX60B/61B.
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Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
Protocolo MOVILINK® a través de RS485

4.3 Protocolo MOVILINK® a través de RS485

4.3.1 Procedimiento de transmision

Caracteres

Velocidad y
mecanismos de
transmision

Tiempo de retardo
de respuesta del
maestro

Pausa de inicio
(idle)

Se utiliza un procedimiento de transmisién serie asincrono compatible con todos los
componentes UART mas comunes de la tecnologia digital. De esta forma es posible
implementar el protocolo MOVILINK® en practicamente todos los controles y médulos
maestros.

Cada caracter del protocolo MOVILINK® esta compuesto por 11 bits y tiene la siguiente
estructura:

* 1 bit de inicio

» 8 bits de datos

» 1 bit de paridad, como complemento a la paridad par

* 1 bit de parada

Cada caracter transmitido comienza con un bit de inicio (siempre 0 I6gico). Le siguen 8
bits de datos y el bit de paridad. El bit de paridad se establece para que el nUmero de
unos légicos en los bits de datos, incluido el bit de paridad, sea par. El caracter concluye
con un bit de parada que siempre se ajusta en el nivel l6gico 1. Este nivel permanecera
en el medio de transmisién hasta que otro bit de inicio indique el comienzo de la
transmision de otro caracter.

Caracteres
: zlg :
O - —
z 0|1/ 2]3] 4 5,67 ctl_!E & =
LSB MSB par

8 bits de datos
64767AES

La velocidad de transmision es de 9.600 baudios o0 57,6 kbaudios (solo a través de XT).
La vigilancia de la conexion de comunicacién la realizan el propio maestro y el
convertidor. El maestro vigila el tiempo de retardo de la respuesta. El convertidor vigila
que el maestro reciba los telegramas de solicitud ciclicos.

Generalmente se programa un tiempo de retardo de la respuesta en el sistema maestro
superior. El tiempo de retardo de la respuesta es el intervalo de tiempo que transcurre
entre el dltimo caracter enviado del telegrama de solicitud (BCC) y el inicio del
telegrama de respuesta (SD2). El tiempo de retardo de respuesta maximo permitido es
de 50 ms. Si el convertidor no contesta en ese tiempo hay un error de transmision.
Compruebe el cable de interface y/o la codificacion del telegrama de solicitud enviado.
Segun la aplicacion se debera repetir el telegrama de solicitud o enviar un mensaje al
siguiente convertidor.

Para que un caracter se interprete como caracter de inicio (02,,¢4 0 1Dye4), debe haber
una pausa previa de minimo 3,44 ms.
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Tiempo de retardo
de caracter

Tiempo de
desbordamiento
RS485 del
convertidor

El intervalo de tiempo entre la emisién de caracteres de un mismo telegrama debe ser
inferior a la pausa de inicio (es decir, maximo 3,43 ms). De lo contrario el telegrama no
es valido.

El intervalo de tiempo maximo permitido entre dos telegramas de solicitud ciclicos se
ajusta en MOVIDRIVE® mediante el parametro P812 Tiempo de desbordamiento
RS485. Dentro de este intervalo debe recibir un telegrama de solicitud valido. De lo
contrario el convertidor genera un error de desbordamiento RS485 y se produce una
respuesta a fallo determinada.

Tras una conexién a red o un reset de fallo, el MOVIDRIVE® se mantiene en un estado
seguro hasta recibir el primer telegrama de solicitud. Si el convertidor esta habilitado, el
display de 7 segmentos muestra "t" (= desbordamiento activo) y la habilitacién no tiene
efecto. Una vez recibido el primer telegrama tendra efecto la habilitacién y el
accionamiento se pondra en movimiento.

En caso de que el convertidor se controle a través de la interface RS485 (P100 "Fuente
de consigna" = RS485 / P101 "Fuente de control" = RS485) y se haya programado
una respuesta a fallo con advertencia, los ultimos datos de proceso recibidos surtiran
efecto después un tiempo de desbordamiento RS485 y una vez reestablecida la
comunicacion.

{PRECAUCION!

Si no se reconoce un tiempo de desbordamiento, el accionamiento seguira en marcha
a pesar de que el control se encuentre desacoplado.

Puede ocasionar: dafios materiales en la instalacion.

Solo se puede utilizar una de las dos interfaces RS485 cuando ésta deba vigilar los
tiempos de desbordamiento.

Dado que el tiempo de desbordamiento RS485 esta activo para ambas interfaces
RS485 simultdneamente, cuando la unidad de usuario DBG60B esté conectada, la
vigilancia del tiempo de desbordamiento para la segunda interface no surtira efecto. La
DBGG60B envia continuamente telegramas de solicitud al convertidor, desencadenando
el mecanismo de tiempo de desbordamiento.
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Procesamiento de
los telegramas de
solicitud /
respuesta

El convertidor solo procesa los telegramas de solicitud recibidos sin fallos y con la
direccién correcta. Se reconocen los siguientes errores de recepcion:

» Error de paridad

* Error de marco de caracter

» Superado el tiempo de retardo de caracter en telegrama de solicitud
» Direccion incorrecta

» Tipo PDU incorrecto

+ BCC incorrecto

« Se ha producido tiempo de desbordamiento RS485 (esclavo)

» Ha transcurrido el tiempo de retardo de respuesta (maestro)

El convertidor no responde a telegramas de solicitud recibidos de forma incorrecta.
Para que la transmisién de datos sea segura el maestro debera valorar estos errores
de recepcion.

INDICACIONES

Si la comunicacion RS485 o RS232 se va a realizar a través de puertas de acceso,
servidor COM o conexiones por mddem, asegurese de que, ademas del caracter (bit
de inicio, 8 bits de datos, 1 bit de parada, paridad par), también se respeten la pausa
de inicio y el tiempo de retardo de caréacter.

» Tiempo de retardo de caracter maximo 3,43 ms de pausa entre 2 caracteres de un
telegrama

* Pausa de inicio como minimo 3,44 ms antes del caracter inicial

De lo contrario es imposible asignar claramente los caracteres a los diferentes
telegramas.
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4.3.2 Telegramas

Trafico de
telegramas

Intercambio de
datos ciclico

Intercambio de
datos aciclico

Estructura de un
mensaje

En los sistemas de accionamiento se emplean el intercambio de datos ciclico y el
aciclico. En las tareas de de automatizacion, especialmente para guiar el
accionamiento, se utilizan telegramas ciclicos a través de la interface serie. Para ello la
estacion maestra debe garantizar el intercambio de datos ciclico.

El intercambio de datos ciclico normalmente se utiliza para controlar los convertidores
através de la interface serie. Para ello el maestro envia continuamente telegramas con
valores de consigna (telegramas de solicitud) a un convertidor (esclavo) y espera a que
el convertidor le devuelva un telegrama de respuesta con valores reales. Después de
enviar un telegrama de solicitud a un convertidor, el maestro espera recibir el telegrama
de respuesta dentro del tiempo definido (tiempo de retardo de la respuesta).
El convertidor solo envia un telegrama de respuesta si ha recibido correctamente un
telegrama de solicitud con su direccidon de esclavo. Durante el intercambio de datos
ciclico, el convertidor vigila si se produce algun fallo de conexién en la comunicacién de
datos y, en caso de no recibir un nuevo telegrama de solicitud por parte del maestro
dentro de un tiempo ajustable, desencadena una reaccion de tiempo desbordamiento.

MOVILINK® ofrece la posibilidad de realizar trabajos de mantenimiento y diagndstico
aciclicos durante la comunicacién ciclica sin tener que cambiar de tipo de telegrama.

El intercambio de datos aciclico se utiliza principalmente para la puesta en marchay el
diagnéstico. En este caso el convertidor no vigila la conexién de comunicacién. En el
funcionamiento aciclico, el maestro puede enviar telegramas al convertidor en
intervalos de tiempo irregulares.

Todo el intercambio de datos se realiza con tan solo dos tipos de telegramas. Con un
telegrama de solicitud el maestro envia un requerimiento con datos al convertidor. Este
contesta con un telegrama de respuesta. En las informaciones de palabra (16 bits)
dentro de los datos utiles, siempre se envia primero el High-Byte y después el Low-
Byte. En informaciones de palabras dobles (32 bits), en primer lugar se envia la High-
Word y después la Low-Word. La codificacién de los datos utiles no forma parte del
protocolo. El contenido de los datos utiles se describe detalladamente en el capitulo
"Perfil de unidad SEW".
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Estructura de La siguiente figura muestra la estructura del telegrama de solicitud que el maestro envia
telegrama de al convertidor. Cada telegrama comienza con un tiempo de reposo (ldle time) en el bus,
solicitud la denominada pausa de inicio, seguido de un caracter de inicio. Para poder diferenciar

claramente los telegramas de solicitud de los telegramas de respuesta se utilizan
diferentes caracteres de inicio. El telegrama de solicitud comienza con el caracter de
inicio SD1 = 02hex seguido por la direccion del esclavo y el tipo PDU.

Caracter de inicio 1 Tipo de datos Utiles Caracter de comprobacion de bloque
(delimitador de inicio 2)  (PDU type) (Block check character)
02 hex
'
Ide... |sD1 | ADR| TYP | PDU ’BCCQ
Pausa de inicio Direccion de esclavo Datos utiles
(Idle time) (Slave address) (Protocol data unit)
01485BES
Estructura del La siguiente figura muestra la estructura del telegrama de respuesta con el que el
telegrama de convertidor (esclavo) responde a una solicitud del maestro. Los telegramas de
respuesta respuesta también comienzan con una pausa inicial, seguida por un caracter de inicio.

Para poder diferenciar claramente el telegrama de solicitud y el de respuesta, el
telegrama de respuesta empieza con el caracter de inicio SD2 = 1Dhex, seguido por la
direccion del esclavo y el tipo PDU.

Caracter de inicio 2 Tipo de datos utiles Caracter de comprobacion de bloque
(delimitador de inicio 2) ~ (PDU type) (Block check character)
D hex
.die... |SD2 | ADR| TYP | PDU ‘BCCQ
Pausa de inicio Direccion de esclavo Datos utiles
(Idle time) (Slave address) (Protocol data unit)
01487BES
Caréacter de inicio El inicio y la direccion de los datos de un nuevo telegrama se reconocen por el caracter
(SD1/S8SD2) de inicio y la pausa de inicio que lo preceden. La siguiente tabla muestra la asignacién
del caracter de inicio a la direccién de los datos:

SD1 02hex Mensaje de solicitud Maestro — Convertidor ‘
SD2 1Dhex Mensaje de respuesta Convertidor — Maestro ‘
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4.3.3 Direccionamiento y procedimiento de transmisién

Byte de direccion
(ADR)

Con independencia de la direccion de los datos, el byte de direccién indica la direccién
del esclavo. Asi el caracter ADR de un telegrama de solicitud indica la direccion del
convertidor que debe recibir el requerimiento. En la direccion opuesta, el maestro
reconoce el convertidor que envié el telegrama de respuesta. Dado que generalmente
se trata de un sistema con un solo maestro, no se suele asignar una direccion al mismo.
Ademas del direccionamiento individual, el protocolo MOVILINK® permite otras
variantes de direccionamiento. La siguiente tabla muestra el rango de direcciones y sus
significados.

ADR Significado

0-99 Direccionamiento individual dentro de un bus RS485.

Direccionamiento de grupo (Multicast).
100 - 199 | Caso especial de direccion de grupo 100: "Significado no asignado a ningin grupo", por lo
tanto no valido.

plus®

Direccion local: Sélo valido en combinacién con IPOS a modo de maestro y el comando

1

253 MOVILINK®. Para comunicacion interna de unidad.

254 Direccion universal para comunicacion punto a punto.

255 Direccion de difusion (Broadcast). No se envia ninguna respuesta.
NOTA

En principio un MOVIDRIVE® es una unidad esclavo. Sin embargo a través de
IPOSPIUs®  del comando MOVILINK® y de la funcién maestro-esclavo, también se
dispone de funciones de maestro.

Direccionamiento
individual

A través de las direcciones 0 - 99 es posible enviar mensajes directamente a cada
convertidor. El convertidor responde a cada telegrama de solicitud del maestro con un
telegrama de respuesta.

Maestro

Esclavo Esclavo Esclavo
convertidor convertidor convertidor
ADR: 1 ADR: 3 ADR: 12
01488BES
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Direccionamiento
de grupo
(Multicast)

Direccionamiento
universal para
conexién punto a
punto.

Ademas del direccionamiento individual, se puede ajustar una direccion de grupo para
los convertidores. De esta forma el usuario puede reunir las unidades en diferentes
grupos y enviar telegramas conjuntos a todas las unidades de un grupo a través de la
direccion de grupo. En el direccionamiento de grupo el maestro no recibe un telegrama
de respuesta, por lo tanto no es posible solicitar datos a un convertidor. Tampoco se
obtiene una respuesta al escribir datos. Se pueden formar un maximo de 99 grupos.

Maestro
Telegrama de solicitud a dir. de grupo: 102
Telegrama de solicitud a dir. de grupo: 101
v v v |y A
Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo
convertido convertidor| convertido convertidor convertidor| convertido
ADR: 1 ADR: 2 ADR: 3 ADR: 4 ADR: 5 ADR: 6
Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de
grupo: 101 grupo: 101 grupo: 101 grupo: 101 grupo: 1 02/ grupo: 102

01489BES

La direccion universal 254 permite la comunicacién con todos y cada uno de los
convertidores, independientemente de la direccion individual que tienen ajustada. Esta
variante ofrece la ventaja de poder establecer conexiones punto a punto sin necesidad
de conocer la direccion individual de cada convertidor. La direccidon universal no se
puede utilizar en conexiones multipunto (p. ej. bus RS485) ya que los telegramas van
dirigidos al conjunto de los convertidores. De lo contrario, el convertidor devolveria un
telegrama de respuesta al recibir un telegrama de solicitud ocasionando colisiones de
datos en el bus.

Esclavo
.. . . convertidor
Maestro » Telegrama de solicitud a través de ADR universal 254 > ADR- 1
Telegrama de respuesta del esclavo '
01490BES
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Direccion de

Con la direccion Broadcast 255 es posible difundir un telegrama a todos los

difusioén convertidores. Todos los convertidores reciben el telegrama de solicitud que el maestro
(Broadcast) envia a través de la direccion de difusion 255, pero no lo contestan. Por lo tanto, esta
variante de direccionamiento sirve principalmente para transmitir valores de consigna.

El maestro puede enviar los telegramas de difusion en un tiempo minimo de 25 ms, por
lo tanto, se debe respetar un tiempo de pausa minimo de 25 ms entre el Ultimo caracter

enviado de un telegrama de solicitud (BCC) y el comienzo de un nuevo telegrama de

solicitud (SD1).

Maestro
Telegrama de solicitud a todos los esclavos a través de ADR de difusion 255
\4 \ v v v

Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo Esclavo|
convertido convertido convertidor convertido convertidor, convertidor]
ADR: 1 ADR: 2 ADR: 3 ADR: 4 ADR: 5 ADR: 6

Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de Dir. de
grupo: 101 grupo: 101 grupo: 101 grupo: 101 grupo: 102 grupo: 102

01491BES
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4.3.4 Estructura y longitud de los datos utiles

Tipo PDU (TYP)

Variantes de
transmision

El byte TYP describe la estructura y la longitud de los datos utiles que lo suceden
(Protocol Data Unit (PDU)). La siguiente figura muestra la estructura del byte TYP:

.dle... SD1 | ADR | TYP PDU BCC

Bit:|7|6|5|4|3|2]|1]0

L

Variante de transmision
0: ciclico
1: aciclico

01492BES

Ademas, segun el bit 7 del byte TYP se reconoce si la transmision de los datos utiles
es ciclica o aciclica. Un telegrama de solicitud con la variante de transmision ciclica
indica al convertidor que los datos enviados por el maestro se actualizan ciclicamente.
Por consiguiente el convertidor puede activar una vigilancia de respuesta, es decir,
si el convertidor no recibe otro telegrama de solicitud dentro de un tiempo de
desbordamiento determinado se desencadena una reaccion de tiempo de
desbordamiento.

Las siguientes tablas muestran los tipos PDU para la transmision ciclica y aciclica. La
longitud del telegrama es independiente del tipo PDU utilizado y se determina como se
indica a continuacion:

Longitud del telegrama = Longitud PDU + 4.

La siguiente tabla muestra los tipos PDU para la transmisién ACICLICA y CIiCLICA.

Byte TYP Nombre PDU Descripcion Longitud Longitud de
. . PDU en telegrama en
Ciclica Aciclica bytes bytes
Canal de parametros de
00hex Odec | 80pex (12840, = PARAM + 1PD 8 bytes + 1 palabra de 10 14
datos de proceso
01hex Tdec 8Thex |129gec 1PD 1 palabra de proceso 2 6
Canal de parametros de
02hex 2dec  |82hex 1304ec | PARAM +2PD | 8 bytes + 2 palabras de 12 16
datos de proceso
2 palabras de datos de
03hex 3dec 83hex |131dec 2PD P Proceso 4 8
Canal de parametros de
04pox 4dec  |84hex 1324ec | PARAM + 3PD | 8 bytes + 3 palabras de 14 18
datos de proceso
3 palabras de datos de
05hex Sdec  85nex 133dec 3PD P Orocos0 6 10
Canal de parametros de
06pex 6dec | 86hex (1344ec - PARAM + OPD 8 bytes sin datos de 8 12
proceso

Los tipos PDU estandar se componen del canal de parametros MOVILINK® y un canal
de datos de proceso. Puede consultar tanto la codificacion del canal de parametros
como los datos de proceso en el capitulo "Perfil de unidad SEW".
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La siguiente figura muestra la estructura de un telegrama de solicitud con los tipos PDU
estandar. A excepcion del caracter de inicio SD2, el telegrama de respuesta
correspondiente tiene la misma estructura.

Idle... \SD1 |ADR|TYP[ PDU iBCCU

TYP 1/129 PD1 ’

TYP3/131| PD1 | PD2 Q

TYP5133| PD1 | PD2 | PD3 ﬁ /’

TYP 6/134 ’ Canal de parametros de 8 bytes U

TYP 0/128 ’ Canal de parametros de 8 bytes | PD:1 ﬁ

TYP 2/130 ’ Canal de parametros de 8 bytes | PI:D1 | PD:2 U

TYP 4/132 ’ ‘ Caqal de parémgtros Qe 8 bytes ‘ | P¢1 ‘ PiDZ | P:D3 ﬁ

01493BES

Caracter de comprobacion de bloque

Seguridad de
transmision

La seguridad de transmisién del protocolo MOVILINK® aumenta mediante la
combinacion de paridad de caracteres y paridad de bloque. El bit de paridad para cada
caracter del telegrama se establece para que el nUmero de unos binarios, incluidos los
bits de paridad, sea par, es decir, el bit de paridad completa la paridad par de
caracteres.

La paridad de bloque aporta seguridad adicional completando el telegrama con un
caracter de comprobacion de bloque adicional (BCC = Block Check Character). Cada
uno de los bits del caracter de comprobacion de bloque se establece de forma que se
alcance la paridad par para todos los bits de informacion con el mismo valor del caracter
del telegrama. La implementacién técnica de la paridad de bloque se realiza mediante
una operacion EXOR de todos los caracteres de telegrama. El resultado es transmitido
al final del mensaje en forma de BCC. El caracter de comprobacién de bloque se
asegura otra vez con la paridad par de caracter.
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Formacién del
caracter de
comprobacion
de bloque

Interfaces serie del MOVIDRIVE® B
Protocolo MOVILINK® a través de RS485

La siguiente tabla muestra a modo de ejemplo la formacién de un caracter de
comprobacion de bloque para un telegrama ciclico del tipo PDU con 3 palabras de datos
de proceso. Mediante la operacion l6gica EXOR de los caracteres SD1 - PD3),,, se
deduce el valor 57, como caracter de comprobacién de bloque BCC. Este caracter de
comprobacion de bloque se envia como ultimo caracter en el telegrama. El destinatario
examina después de la recepcién de las senales individualmente la paridad de todas
las sefiales. A continuacion, a partir de los caracteres SD1 - PD3,,, recibidos, se forma
el caracter de comprobacion de bloque segun el citado esquema. El mensaje se ha
transmitido correctamente si los caracteres de comprobacion de bloque calculados y
recibidos son idénticos y no hay ningun error de paridad. Si no es asi, esto significaria
que existe un error de transmision.

2z 3
—> |85 gl =

SD1: 02 hex 17910 0 0 0 0O 0O 1 O
EXOR

ADR: 01 hex 17910 0 0 0 0 O O 1
EXOR

TYP: 05 hex 0|0 O O O O 1 0 1
EXOR

PD1 high: 00 hex 0|0 O 0O O OO O O
EXOR

PD1 low: 06 hex 0|0 O 0O OO1T 1 O
EXOR

PD2 high: 3A hex ojo o1 1 1 0 1 0
EXOR

PD2 low: 98 hex 1711 0 0 1 1 0 0 O
EXOR

PD3 high: 01 hex 1710 0 0 O 0O 0 1
EXOR

PD3 low: F4 hex 1711 1 1 1 0 1 0 0

BCC calculado: 57 hex 1770 1 0 1 0 1 1 1

01494BES
NOTA

Encontrara la descripcion de los datos de proceso y de la estructura del canal de datos
de parametro de 8 bytes en el capitulo "Perfil de unidad SEW".
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4.4 Otras funciones de unidad a través de las interfaces RS485

Ademas del intercambio de datos de proceso y de parametros entre PC, unidad de
mando y MOVIDRIVE®, las interfaces RS485 se pueden utilizar para las siguientes
funciones adicionales:

¢ Funcionamiento maestro-esclavo
« IPOSPIs®
¢ Funcionamiento manual

4.41 Uso de las interfaces RS485 para el funcionamiento maestro — esclavo

La funcién maestro — esclavo representada en la siguiente figura permite realizar
automaticamente funciones como la marcha de velocidad constante, la distribucion de
cargas Y la regulacion de par (esclavo). Como conexion de comunicacion se pueden
utilizar tanto la interface RS485 (X13:10/X13:11) como la interface del bus de sistema
(CAN 1). En este caso, en el esclavo debe ajustarse P100 Fuente de consigna =
Maestro-SBus o P100 Fuente de consigna = Maestro-RS485. El firmware ajusta
automaticamente los datos de salida de proceso PO1-PO3 (P870, P871, P872).
A través de una funcién de bornas programable "Marcha libre esclavo” P60x Entradas
binarias unidad basica / P61x Opcién de entradas binarias, es posible separar el
esclavo de la consigna de direccion del maestro y conectarlo en un modo de control
local.

NOTA

En el esclavo se asignan los datos de proceso P87x de forma automatica del siguiente

o modo:

1 PO1 = Palabra de control 1

PO2 = Velocidad o corriente en caso de regulacién M

PO3 = IPOS PO-Data

P11 = Palabra de estado 1

PI2 = Velocidad

PI3 = IPOS PI-Data

P13 y PO3 no se utilizan y estan totalmente disponibles en IPOSPIUS®

En caso de que haya una tarjeta de bus campo conectada en el esclavo, solo estara
disponible el canal de parametros para los datos de salida. El maestro puede leer a
través del bus de campo los datos de entrada de proceso asignados automaticamente.

Esclavo

Maestro

= Maestro SBus

0]|= i
P750 Rs-485/SBus| [ | /Bi00 Fuents 0 ['|= Maestro Rs-485
Consigna esclavo de consigna _ Gonsigna bipolar/

Escala de 1 Consigna fija
consigna §
esclavo i Cuando P100 = maestro,

0 Habilitacion a través
1

de maestro*’
6’101 Fuente de control ]\_L

Marcha libre esclav -

= Bornas de entrada

01311BES

*) DIGD "/Blogqueo de regulador" y las entradas binarias programadas Habilitacion,
Derecha, Izquierda también deben contener una sefal "1".
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NOTA

P811 Direccion de grupo RS485 debe estar ajustada al mismo valor en maestro y
o esclavo. En el funcionamiento maestro — esclavo a través de interface RS485, ajuste
1 P811 Direcién de grupo RS485 mayor que cero. En caso de que con el parametro
P750 Valor de consigna esclavo se haya ajustado el uso de valores de consigna de
esclavo a través de RS485, MOVIDRIVE® ya no podra responder a través de esa
interface RS485 como esclavo a las solicitudes (telegramas de proceso y de
parametro) de otro maestro RS485 (P100/101 # RS485).

Control de En la conexién de comunicacion a través de la interface RS485, siempre habra un

conexién control de la conexion. P812 Tiempo de desbordamiento RS485 no esta en
funcionamiento. Los convertidores esclavos deben recibir un telegrama RS485 valido
dentro de un intervalo fijo de t = 500 ms. Si se supera el tiempo, los accionamientos
esclavos se detienen en la rampa de emergencia con el aviso de error "Tiempo de
desbordamiento RS485".

{PRECAUCION!

Si no se reconoce un tiempo de desbordamiento, el accionamiento seguira en marcha
a pesar de que el control se encuentre desacoplado.

Puede ocasionar: dafios materiales en la instalacion.

Solo se puede utilizar una de las dos interfaces RS485 cuando ésta deba vigilar los
) | tiempos de desbordamiento.

Dado que el tiempo de desbordamiento RS485 esta activo para ambas interfaces
RS485 simultdneamente, cuando la unidad de usuario DBG60B esté conectada, la
vigilancia del tiempo de desbordamiento para la segunda interface no surtira efecto. La
DBGG60B envia continuamente telegramas de solicitud al convertidor, desencadenando
el mecanismo de tiempo de desbordamiento.
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Vista general del funcionamiento maestro-esclavo

Maestro Esclavo
. P700 Modo de P100 Fuente de P700 Modo de
Funcién Pl S e CEEkEe funcionamiento 1 consigna funcionamiento 1
Marcha de velocidad VFC VFC
constante: VELOC. (RS485+SBus1) VFC & GRUPO MAESTRO SBus1 VFC & GRUPO
< Maestro controlado VELOC. (RS485) VFC & ELEVADOR RS485 MAESTRO VFC & ELEVADOR
.  Esclavo controlado VELOC. (SBus1) CARACTERISTICA V/f CARACTERISTICA V/f
V/f & FRENO DC V/f & FRENO DC
Marcha de velocidad VFC n-CTRL
constante: VELOC. (485+SBus1) VFC-n-CTRL & ... VFC
«  Maestro regulado por VELOC. (RS485) CFC N ey VFC & GRUPO
velocidad VELOC. (SBus1) CFC/SERVO & IPOS VFC & ELEVADOR
* Esclavo controlado CFC/SERVO & SYNC
Marcha de velocidad
constante:
' "Y'e‘:ﬁﬁz‘;geg“'a“ por VFC n-CTRL VFC n-CTRL
«  Esclavo requlado por VELOC. (485+SBus1) VFC-n-CTRL & ... MAESTRO SBus1 VFC n-CTRL & GRP.
Vol 9 P VELOC. (RS485) CFC/SERVO RS485 MAESTRO  VFC n-CTRL & ELEV.
«  Accionamientos VELOC. (SBus1) CFC/SERVO & IPOS CFC
CFC/SERVO & SYNC SERVO
conectados
mecanicamente de forma
no rigida
Marcha de velocidad
constante:
¢ Maestro controlado VFC n-CTRL
* Esclavo regulado por VELOC. (485+SBus1) VFC VFC n-CTRL & GRP.
. MAESTRO SBus1
velocidad VELOC. (RS485) VFC & GRUPO RS485 MAESTRO VFC n-CTRL & ELEV.
¢ Accionamientos VELOC. (SBus1) VFC & ELEVADOR CFC
conectados SERVO
mecanicamente de forma
no rigida
- ‘s B DISTR. CARGAS
Distribucion de cargas: (RS485+SBus1) VFC MAESTRO SBus1 VFC
* Maestro controlado DISTR. CARGAS (RS485) VFC & GRUPO RS485 MAESTRO VFC & GRUPO
¢ Esclavo controlado DISTR. CARGAS (SBus1) VFC & ELEVADOR VFC & ELEVADOR
Distribucion de cargas: DISTR. CARGAS ng_:'_g{.Et & xgg & GRUPO
* Maestro regulado por (RS485+SBus1) MAESTRO SBus1
: CFC/SERVO VFC & ELEVADOR
velocidad DISTR. CARGAS (RS485) RS485 MAESTRO <
- Esclavo controlado DISTR. CARGAS (SBus1)  GroeERVO&1POS VFC & RECONEXION
’ CFC/SERVO & SYNC EN MARCHA
Distribucion de cargas:
¢ Maestro regulado por
velocidad No es posible por razones técnicas de regulaciéon
* Esclavo regulado por
velocidad
Distribucion de cargas:
* Maestro controlado . I~ .
. Esclavo regulado por No es posible por razones técnicas de regulacion
velocidad
Regulacion del par del esclavo:
«  Maestro regulado por PAR (RS485+5Bus1) CFC/SERVO MAESTRO SBus1  CFC/SERVO &
. PAR (RS485) CFC/SERVO & IPOS
velocidad PAR (SBus1) CFC/SERVO & SYNC RS485 MAESTRO REG. PAR
* [Esclavo regulado por par
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Marcha de
velocidad
constante

Distribucion de
cargas

Se transmite la velocidad real del maestro al esclavo. Ajuste de la relacion de velocidad
con P751 Escala de consigna esclavo en el convertidor esclavo. Mantener P324
Compensacién de deslizamiento 1 / P334 Compensaciéon de deslizamiento 2 del

esclavo en el valor de ajuste de la puesta en marcha.

Ejemplo:

Parametro

Ajuste en el maestro

Ajuste en el esclavo

P100 Fuente de consigna

p. ej. UNIPOL./CONSIGNA

MAESTRO SBus

FIJA
P101 Fuente de control p. ej. BORNAS No surte efecto
P700 Modo de funcionamiento 1 VFC n-CTRL VFC 1

P750 Consigna esclavo

P751 Escala de consigna esclavo

VELOCIDAD (SBus)

No surte efecto

MAESTRO-ESCLAVO OFF

1 (entonces 1: 1)

P810 Direccion RS485

Ajustar valores diferentes

P811 Direccién de grupo RS485

No surte efecto

P881 Direcciéon SBus 1 Ajustar valores diferentes

P882 Direccion de grupo SBus

P884 Velocidad de transmisiéon SBus

Ajustar mismo valor (0 — 63)
Ajustar mismo valor (125, 250, 500 6 1.000 kbaudios)

Esta funcién permite que dos convertidores trabajen con la misma carga. Se transmite
la frecuencia del campo de giro del maestro al esclavo. Para ello es necesario que los
ejes de los motores de maestro y esclavo estén acoplados de forma rigida. Se
recomienda utilizar motores idénticos con los mismos indices de reduccién, ya que de
lo contrario se producirian retardos diferentes en el inicio / la parada a causa de los
tiempos de premagnetizacion y apertura y activacion de los frenos. P751 Escala de
consigna esclavo debe estar ajustada en el valor "1".

NOTA

P324 Compensacion del deslizamiento 1 / P334 Compensacion del deslizamiento 2
del esclavo debe estar ajustada en 0.

El comportamiento podra mejorarse ajustando el esclavo como se indica a
continuacion:

» P138 Limitaciéon de rampa VFC: DESACTIVADO

* P115 Consigna de filtro: 0 s

+ Rampas P130/P131/P132/P133:0s

* P301 Velocidad minima 1/ P311 Velocidad minima 2: 0 r.p.m.

32

Ejemplo:

Parametro

Ajuste en el maestro

Ajuste en el esclavo

P100 Fuente de consigna

P. EJ. BIPOL./CONSIGNA

RS485 MAESTRO

FIJA
P101 Fuente de control P. EJ. BORNAS No surte efecto
P324 Compensacion de deslizamiento 1 No modificar 0
P700 Modo de funcionamiento 1 VFC 1 VFC 1

P750 Consigna esclavo

DISTR. CARGAS (RS485)

MAESTRO-ESCLAVO OFF

P751 Escala de consigna esclavo
P810 Direccién RS485

No surte efecto

1 (entonces 1: 1)

Ajustar valores diferentes

P811 Direccion de grupo RS485

Ajustar mismo valor (101 — 199)

P881 Direccion SBus 1
P882 Direccién de grupo SBus

Ajustar valores diferentes

No surte efecto

P884 Velocidad de transmision SBus

No surte efecto
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Regulacién del
par

El convertidor esclavo recibe directamente la consigna de par (la magnitud del
regulador de velocidad) del maestro. De esta forma p. ej. se puede obtener una
distribucién de cargas de gran calidad. Si la configuracién del accionamiento lo permite,
es preferible configurar la distribucion de cargas de esta manera. Ajuste de la relacion
de pares con P751 Escala de consigna esclavo.

Ejemplo:
Parametro Ajuste en el maestro Ajuste en el esclavo
P100 Fuente de consigna P EJ. UNIPOL ICONSIGNA RS485 MAESTRO
P101 Fuente de control P. EJ. BORNAS No surte efecto
P700 Modo de funcionamiento 1 CFC CFC + REG. PAR
P750 Consigna esclavo PAR (RS485) MAESTRO-ESCLAVO OFF

P751 Escala de consigna esclavo No surte efecto 1 (entonces 1: 1)

P810 Direccion RS485 Ajustar valores diferentes

P811 Direccién de grupo RS485

Ajustar mismo valor (101 — 199)

P881 Direccion SBus 1

Ajustar valores diferentes

P882 Direccion de grupo SBus

P884 Velocidad de transmisiéon SBus

No surte efecto

No surte efecto

NOTA

Encontrara informacion adicional sobre el funcionamiento maestro-esclavo en el
manual del sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

4.4.2

Uso de las interfaces RS485 en IPOSPIUs®

En el control de posicionamiento y de proceso IPOSPUS® integrado en MOVIDRIVE® B,

* con los comandos GETSYS PO-Data y SETSYS PE-Data se puede acceder
directamente a los datos de proceso transmitidos a través de RS485.

« con el comando MOVILINK® se puede acceder a datos de proceso y de parametros
de otros accionamientos SEW conectados mediante RS485.

Para ello, ajuste el valor "1" como tipo de bus para acceder mediante el z6calo XT
(funcionalidad maestro) y el valor "2" para acceder a través de X13.

NOTA

Encontrara informacion detallada sobre los comandos IPOSP'US® en el manual "Control
de posicionamiento y de proceso IPOSPUs®r

4.4.3 Uso de las interfaces RS485 para el modo de funcionamiento manual

El modo de funcionamiento manual del MOVIDRIVE® B sirve como ayuda de puesta en
marcha. De esta forma es posible desplazar el accionamiento para el funcionamiento
de configuracion sin que el PLC esté activo (véase capitulo 8.9).
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5 Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B

MOVIDRIVE® B esta equipado de serie con dos interfaces CAN (SBus):
+ CAN 1 (SBus 1), conexion a través de X12 en la unidad basica MOVIDRIVE® B
+ CAN 2 (SBus 2), conexién a través de X30 y X31 en la tarjeta opcional DFC11B

Ambas interfaces CAN cumplen con la especificacion CAN 2.0 A y B, sin embargo sélo
utilizan identificadores de 11 bits (COB-ID 0 - 2047). Las interfaces CAN se pueden
configurar y utilizar con total independencia unas de las otras.

» Para conectar directamente controles para transferir datos de proceso y parametros
segun el perfil CANopen o MOVILINK®.

» Para conexion directa a pasarelas de bus de campo SEW (p. ej. DF..B/[UOH11B), a
efectos de posibilitar el funcionamiento en diferentes sistemas de bus y controles.

« Para conectar en red varios MOVIDRIVE® B para un funcionamiento maestro —
esclavo.

« Para sincronizacién exacta de varios MOVIDRIVE® B (ISYNC).

» Para conexion con un PC de ingenieria a través de interface PC CAN o pasarela de
bus de campo SEW.

« Para enviar y recibir datos en IPOSPS® definibles libremente (comunicacion CAN
Layer 2).

Los telegramas que MOVIDRIVE® B recibe a través de una interface CAN no se
reenvian a través de la otra interface CAN.

5.1 Conexion e instalacion CAN
5.1.1 Conexiéon de ambas interfaces CAN, CAN 1y CAN 2

Descripcion de
las bornas de la
interface CAN

Las dos interfaces CAN se pueden conectar entre si con pines compatibles a través de
un bloque de bornas de 3 pines separable. Para la interface CAN 2, la tarjeta opcional
DFC11B cuenta con un conector Sub D9 (X30) adicional conectado en paralelo segun
el estandar CiA- (CAN in Automation).

Borna
Seiial CAN 1: X12 (MDX B) CAN 2: X30 (DFC11B)
CAN 2: X31 (DFC11B)
DGND" 1 3,6
CAN alto 2 7
CAN bajo 3 2
N.C. - 1,4,5,8,9

1) DGND de la interface CAN 2 es independiente de DGND de la unidad basica

« CAN 1 (SBus 1) de la borna X12 de la unidad basica MOVIDRIVE® B no esta
eléctricamente aislada.

« CAN 2 (SBus 2) estd disponible con aislamiento eléctrico mediante la opcion
DFC11B (borna X30, X31).
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Esquema de conexiones

Equipo de control

Bus de sistema

Resistencia de terminacion @ S$12

X12:

I Equipo de control !

Bus de sistema @ s 12

Resistencia de terminacion

Equipo de control !

Bus de sistema @ S 12

Resistencia de terminacion

ON|OFF
X12:

ON|OFF ON| OFF

X12:

Bus de sistema Bus de sistema

Referencia

DGND | 1 Referencia DGND | 1 Referencia — DGND

Bus de sistema Alto <~

SC11 SC11

SC11 | 2 Bus de sistema Alto <9

Bus de sistema Alto <&

Bus de sistema Bajo <—#=

Bus de sistema Bajo <—= Bus de sistema Bajo <—

Red CAN

CAN-High
RT é1 20Q
CAN-Low

Longitud de cable

SC12 |3

64769AES

Mediante el interruptor DIP se puede activar una resistencia de terminaciéon de 120 Q
para ambas interfaces CAN.

* CAN 1: Interruptor DIP S12 en la unidad basica MOVIDRIVE® B
* CAN 2: Interruptor DIP "R" en la opcion DFC11B

Una red CAN (véase siguiente figura) siempre se debe realizar en forma estructura de
bus lineal, sin [1] cables de derivacién [2] (o con cables de derivacion muy cortos).
Ambos extremos del bus deben tener una resistencia de terminacién exacta de Ry =

120 Q.
LT TR
CAN-High
\ RT *1200
CAN-Low

64357AXX

Las unidades MOVIDRIVE® B estan equipadas con transceptores CAN que tienen un
fan out superior a 100:1. Lo que significa que mediante una red CAN se pueden
conectar 100 unidades entre si sin necesidad de medidas especiales.

| | |

11 [2]

La longitud total de cable permitida depende de la velocidad de transmision ajustada
(P884/P894):

* 125 kbaudios — 500 m
* 250 kbaudios — 250 m
* 500 kbaudios — 100 m
+ 1000 kbaudios — 25 m

Manual — MOVIDRIVE® MDX60B/61B Comunicacién y perfil de unidad de bus de campo
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Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Conexion e instalacion CAN

INDICACIONES

3

Para limitar la carga de interrupcion del MOVIDRIVE® B no se pueden utilizar
ambas interfaces CAN a 1.000 kbaudios.

Si se utiliza una interface CAN a 1.000 kbaudios, la otra interface CAN debera
ajustarse a 125 kbaudios.

Las tarjetas DCS..B utilizan la interface CAN 2. La velocidad de transmisién de la
interface CAN 2 esta ajustada de forma fija a 500 kbaudios.

En caso de que se haya ajustado una velocidad de transmisién de 1.000 kbaudios,
no es posible mezclar unidades MOVIDRIVE® compact MCH4_A con otras
unidades MOVIDRIVE® B en la misma red CAN.

{PRECAUCION!

Intercambio de conexiones CAN.

El transceptor CAN del MOVIDRIVE® B o de la opcion DFC11B podria resultar
dafiado.

Asegurese de que las interfaces CAN estén conectadas correctamente.

5.1.2 Apantallado y tendido del cable

Un apantallado adecuado del cable de bus atenua las interferencias eléctricas que
pueden surgir en los entornos industriales. Con las medidas que a continuacién se
sefalan podra obtener el mejor apantallado:

3

En caso de producirse oscilaciones en el potencial de tierra, puede fluir una corriente
compensatoria por el apantallado conectado a ambos lados y al potencial de tierra
(PE). En ese caso, asegurese de que existe una conexion equipotencial suficiente, de
acuerdo con la normativa correspondiente de la VDE (Asociacion de Electrotécnicos
Alemanes).

Apriete manualmente los tornillos de sujecién de los conectores, los médulos y los
cables de conexion equipotencial.

Coloque el apantallado del cable de bus en ambos extremos con gran superficie de
contacto.

No tienda los cables de sefial y los cables de bus paralelos a los cables de potencia
(cables del motor); en lugar de ello, tiéndalos por canales de cables separados.

En los entornos industriales, utilice bandejas para cables metélicas y conectadas a
tierra.

Tienda el cable de sefial y la conexion equipotencial correspondiente separados por
una distancia minima y por el recorrido mas corto posible.

Evite prolongar los cables del bus mediante conectores de enchufe.
Tienda los cables del bus cerca de las superficies de tierra existentes.

{PRECAUCION!
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Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Conexion e instalacion CAN

Especificacionde -+ Utilice un cable de cobre apantallado de 2 x 2 hilos trenzados (cable de transmision
cable CAN de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las siguientes
especificaciones:

— Seccion de cable 0,25 - 0,75 mm? (AWG 23 - AWG 19)
— Resistencia especifica 120 Q a 1 MHz
— Capacitancia < 40 pF/m a 1 kHz

Son adecuados, p. €j., los cables del bus CAN o DeviceNet.
Apantallado » Tienda el apantallado a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la

borna electrénica de apantallado del MOVIDRIVE® B. En caso de cables de dos
conductores, una de forma adicional los extremos de la pantalla con GND.

i{PRECAUCION!

No deben producirse diferencias de potencial entre las unidades interconectadas por
CAN 1 (SBus 1). El funcionamiento de los aparatos no debe verse afectado.

Evite las diferencias de potencial tomando las medidas necesarias, por ejemplo,
mediante la conexién de las masas de los equipos con un cable separado.
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5.2

Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Parametros de configuracion de las interfaces CAN

Parametros de configuracién de las interfaces CAN
Debe ajustar los siguientes parametros para la comunicacién a través de interfaces

CAN:

Parametro

N° Nombre Ajuste Significado

100 Fuente de consigna SBus 1/2 gIBcuc;nvertldor recibe su valor de consigna del

101 Fuente de Ia sefial de control SBus 1/2 El convertidor recibe sus comandos de control
del SBus.

836 |Respuesta tiempo de ajuste de fabrica en: aZilr;rr?gi:aag: Itiaerrr?;gu de:?ezgiugaqmuizgﬁ)ngg? la

837 desbordamiento SBus 1/2 P.EMERG/FALL bus del sisterna.

ajuste de fabrica en:
870 Desqupcmn del valor de PALABRA DE Se define el contenido de las palabras de datos
consigna PO1 CONTROL 1 )
. de salida del proceso PO1/PO2/PQO3.

871 Descripcion del valor de VELOCIDAD E : | MOVIDRIVE® d

consigna PO2 s necelsarlo para que e i pueda

872 Descripcién del valor de SIN FUNCION asignar las consignas correspondientes.

consigna PO3
ajuste de fabrica en: |Se define el contenido de las palabras de datos

873 Descripcioén del valor real PI1 PALABRA DE de entrada del proceso PI11/PI12/PI3.

ESTADO 1 Es necesario para que el MOVIDRIVE® pueda

874 | Descripcion del valor real P12 VELOCIDAD asignar los valores reales correspondientes.

875 Descripcion de valor real P13 |SIN FUNCION Ademas, se deben habilitar los datos de

876 Habilitar datos PO ACTIVADO proceso para que las consignas se puedan
transferir a la unidad.

881 Direccién SBus 1/2 0-63 Ajuste de _Ia direccion SBus por la que se

882 intercambian datos de proceso y parametros.

882 Ajuste de la direccion de grupo SBus por la que

892 Direccién de grupo SBus 1/2 |0 - 63 se pueden intercambiar datos de parametros
de grupo y de procesos de grupo.

Tiempo de vigilancia sobre la transmision de
datos por SBus. Si en este tiempo no hay

883 Tiempo de desbordamiento trafico de datos a través del SBus,

893 SBusp1/2 0-650s MOVIDRIVE® generara la respuesta a fallo
ajustada en el P836. Si P815 se ajuste a0 6
650, no se vigila la transmision de datos a
través del SBus.

884 |Velocidad de transmision 125/250/500/1000 . . I

894 SBus 1/2 kbaudios Se ajusta la velocidad de transmision del SBus.
Con P817 se ajusta en el convertidor el
identificador (direccion) del mensaje de

885 ID de sincronizacién SBus sincronizacion para el SBus. Asegurese de que

0 - 2047 .

895 1/2 no se produzca un solapamiento con los
identificadores de los telegramas de datos de
proceso o de parametros.

La base temporal ajustada de serie en las
Sincronizacion control unidades MOVIDRIVE® es algo menor que
887 On / Off 1 ms. Para realizar una sincronizacién con un
externo )
control externo se puede ajustar la base
temporal a 1 ms exacto.
Con este parametro se establece la trama de

888 Tiempo de sincronizacion 1-5-10ms tiempo para la transferencia de datos sincrona
(véase P885/P895)

Solo es necesario el canal de parametros 2 en

889/ combinacién con la opcion MOVI-PLC®.

899 Canal de parametros 2 Si/No En ese caso no es posible el modo de
funcionamiento maestro — esclavo a través de
SBus.

NOTA

i del sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

Encontrara informacion detallada sobre las descripciones de parametros en el manual

Manual — MOVIDRIVE® MDX60B/61B Comunicacién y perfil de unidad de bus de campo




Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Perfil MOVILINK® a través de CAN

5.3  Perfil MOVILINK® a través de CAN

5.3.1 Telegramas

Identificador
CAN-Bus

El perfil MOVILINK® a través de CAN (SBus) es un perfil de aplicacion de SEW-
EURODRIVE especialmente adaptado a los convertidores SEW. Este capitulo tiene el
objetivo de ayudarle a la hora diagnosticar y crear aplicaciones propias.

Se han definido diferentes tipos de telegramas para la comunicaciéon con un maestro
(p. €j. control). Estos tipos de telegrama se puede dividir en tres categorias:

» Telegramas de sincronizacién
+ Telegramas de datos de proceso
* Telegramas de parametros

En el SBus deben diferenciarse los tipos de telegrama por el identificador (ID o COB-ID
(Communication Object Identifier)). Por eso, el identificador de un telegrama CAN se
compone del tipo de telegrama y de la direccion ajustada en los parametros P881/P891
(direccién SBus) o P882/P892 (direccion de grupo de SBus).

El identificador CAN-Bus tiene una longitud de 11 bits, ya que Unicamente se utilizan
identificadores estandar. Los 11 bits del identificador se dividen en tres grupos.

* Funcion (bit 0 - 2)
» Direccion (bit 3 - 8)
* Intercambio de datos de proceso / de parametros (bit 9)

5 4 3 2 1 0
¢ v v v v v
\ L X X [ x ]
6 5 4 3 2 1 0

Direccién Funcién

0 Telegrama de datos de proceso
1 = Telegrama de datos de parametro

Reservado =
02250BES

Con el bit 9 se diferencia entre telegramas de datos de proceso y de datos de
parametros. Para los telegramas de datos de proceso y de datos de parametros, la
direccién contiene la direccién SBus de la unidad (P881/P891) que se activa con una
solicitud. Para los telegramas de datos de proceso de grupo y de datos de parametros
de grupo contiene la direccién de grupo SBus (P882/P892).
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Formacién del
identificador

Telegrama de
sincronizacién

Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B

Perfil MOVILINK® a través de CAN

La siguiente tabla muestra la relacion entre el tipo de telegrama y la direccion en la
formacién del identificador para telegramas SBus-MOVILINK®:

Identificador

Tipo de telegrama

8 x Direccion SBus + 3

8 x Direccion SBus + 4

Telegrama de datos de salida de proceso (PO)

Telegrama de datos de entrada de proceso (PI)

8 x Direccion SBus + 5

Telegrama de datos de salida de proceso sincronizable (PO-sync)

8 x Direccion de grupo SBus + 6
8 x Direccion SBus + 512 + 3

Telegrama de datos de salida de proceso de grupo (GPO)

Telegrama de solicitud de parametro (canal 1)

8 x Direccion SBus + 512 + 4

Telegrama de respuesta de parametro (canal 1)

8 x Direccion SBus + 512+ 5

8 x Direccion de grupo SBus + 512 + 6

Telegrama de respuesta de parametro (canal 2)

Telegrama de solicitud de parametros de grupo

8 x Direccion SBus + 512 + 7

Telegrama de respuesta de parametro (canal 2)

Véase P885/P895

Telegramas de sincronizacion

Se puede establecer un tiempo base fijo de 5 milisegundos para la transferencia de
datos de proceso y datos de parametros. Para ello, en el primer milisegundo de un ciclo,

el control maestro debera envia
vectoriales conectados.

r un telegrama de sincronizacion a los variadores

Control maestro

Telegrama de
sincronizaciéon

Telegramas de datos

Telegrama de solicitud de parametros
Telegrama de Telegrama de
sincronizacion sincronizacién

Telegramas de
datos de salida

de salida de proceso de proceso
|| 1L%Lix L 1iix | >
1, 2.1, 3. 4. 5.0 1. 2., 3 4. 5. 1 1. 2. t[ms]
P >

3 Rango de envio de

Telegramas de datos

de entrada de proceso

datos de salida de proceso

iRango de envio de
datos de salida de proceso

Telegrama de
respuesta de
parametro

Telegramas de
datos de entrada
de proceso

Telegramas de
datos de entrada
de proceso

Variador vectorial MOVIDRIVE®

01020BES

El mensaje de sincronizacion es un mensaje de difusion. Por lo tanto lo reciben todos
los variadores vectoriales. El ajuste de fabrica del identificador es cero. Puede

seleccionar cualquier valor entre
solapamientos con los identificad
de parametros.

0 y 2.047, asegurandose de que no se produzcan
ores de los telegramas de datos de proceso y datos
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Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Perfil MOVILINK® a través de CAN

Telegramas de
datos de proceso
para 3 palabras
de datos de
proceso

Los telegramas de datos de proceso se componen de un telegrama de datos de entrada
de proceso y uno de salida de proceso. El maestro envia el telegrama de datos de
salida de proceso a un esclavo y contiene la consigna para el esclavo. El esclavo envia
al maestro el telegrama de datos de entrada de proceso, que contiene los valores reales
del esclavo.

Para transmitir 3 palabras de datos de proceso es necesario un telegrama con 6 bytes
de datos utiles. En la siguiente pagina se muestra la transmision de hasta 10 palabras
de datos de proceso.

Byte Byte Byte Byte Byte Byte
0 1 2 3 4 5

:“ PO1 PO2 PO3
M !
il
)

[OfEnamas: w Pi Pz | P

poo [

64299AXX

Los datos de proceso se envian en momentos determinados dentro de la base temporal
fija de 5 ms. Se diferencia entre datos de proceso sincronos y asincronos.

Los datos de proceso sincronos se envian en determinados momentos dentro de la
trama de tiempo. El control maestro debe enviar los datos de salida de proceso tras
un minimo de 500 ms después del 2° milisegundo y como maximo 500 ms antes del
1° milisegundo (véase figura). Como respuesta, MOVIDRIVE® envia los datos de
entrada de proceso en el 1° milisegundo.

Los datos de proceso asincronos no se envian dentro de la trama de tiempo. El control
maestro puede enviar indistintamente los datos de salida de proceso y el MOVIDRIVE®
responde con un telegrama de datos de entrada de proceso en un plazo maximo de un
milisegundo.

La codificacion de las palabras de datos de salida y de entrada de proceso esta descrita
en el capitulo "Perfil de unidad SEW".
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Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Perfil MOVILINK® a través de CAN

Telegrama de El maestro envia el telegrama de datos de proceso de grupo a uno o varios esclavos
datos de proceso  con la misma direccion de grupo SBus. Tiene la misma estructura que el telegrama de
de grupo para datos de salida de proceso. Con este telegrama se pueden enviar las mismas
3 palabras de consignas a varios esclavos que dispongan de la misma direccion de grupo SBus.

datos de proceso  Los esclavos no responden al telegrama.

Byte Byte Byte Byte Byte Byte
-0 = 2 3 4 5

0 1 '
uf [ o=
{HI [“ PO1 PO2 PO3 w
)

[ EaR R

64300AXX
Telegramas de La transmision de mas de 3 palabras de datos de proceso se hace de forma
datos de proceso  fragmentada a través de un "Unacknowlegded Fragmentation Channel". Los
para un max. telegramas siempre tienen una longitud de 8 bytes, incluso cuando se requieren menos

de 10 palabras de  datos para la transmision de datos. De esta forma se evita que los datos de proceso se
datos de proceso interpreten incorrectamente. Los telegramas con una longitud de 8 bytes son siempre
parte de una fragmentacion.

Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
0 1 2 3 4 5 6 7

Fragment

1
[OE: [ =iy m Fogrent | py Ply Piz

u;

poo [

64302AXX

Los telegramas CAN tienen la siguiente estructura:

N° de Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

byte

0 Fragmentation Type Fragmentation Count

1 Len (Byte)

2 10 Data

3 10 Data

4 10 Data

5 10 Data

6 10 Data

7 10 Data

"Len (Byte)" es el numero total de los bytes de datos transmitidos (p. ej. 10 PD =
20 bytes).

Manual — MOVIDRIVE® MDX60B/61B Comunicacién y perfil de unidad de bus de campo




Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Perfil MOVILINK® a través de CAN

Procedimiento

Telegramas de
parametros

Fragmentation Type:

Fragmentation Type Significado

0 Primer fragmento
1 . Fragmento medio
2 Ultimo fragmento

El "Fragmentation Count" comienza en "0" y aumenta en uno con cada unidad.

En primer lugar el maestro envia todos los fragmentos al esclavo. Una vez que el
esclavo ha aceptado la transmision, devuelve tantos datos de proceso fragmentados
como los que ha recibido.

Para transmitir 10 palabras de datos de proceso se envian los siguientes 4 telegramas:

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

Fragment | Length 10 Data 10 Data 10 Data
Message 1 0x00 PD word 1 PD word 2 PD word 3
Message 2 0x41 PD word 4 PD word 5 PD word 6
Message 3 0x42 20dec PD word 7 PD word 8 PD word 10
Message 4 0x83 PD word 10 Reserved Reserved

Los telegramas de parametros (véase siguiente figura) se componen de un telegrama
de solicitud de parametros y de un telegrama de respuesta de parametros.

El maestro envia el telegrama de solicitud de parametros para leer o para escribir un
valor de parametro. Se compone como se indica a continuacion:

* Byte de gestion

+ Subindice

+ Byte de indice alto

+ Byte de indice bajo

* Cuatro bytes de datos

En el byte de gestion se indica qué servicio se debe ejecutar. El indice indica para qué
parametros se debe ejecutar el servicio y los cuatro bytes de datos contienen el valor
numérico que se debe leer o escribir (véase manual "Perfil de unidad de bus de
campo").

El esclavo envia el telegrama de respuesta de parametros y responde al telegrama de
solicitud de parametros del maestro. La estructura del telegrama de solicitud y del
telegrama de respuesta es idéntica.

Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte

0 1 2 3 4 5 6 7
L) - [ Gestion [Sub- |Index|Index| Data Data
S He Cn: indice| High | Low | msB | D3t | Datal | gp
H{H:
Ol -
fr |
Gestion [Sub- |Index|Index| Data Data
| e R P P T indice| High | Low | MsB | D3| Data) | g

64303AES
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Perfil MOVILINK® a través de CAN

Telegrama de
parametros de

grupo

Los telegramas de parametros también se dividen en telegramas sincronos y asincronos.
Los telegramas de parametros sincronos se responden dentro de una trama de tiempo
de 5 milisegundos. El telegrama de respuesta se envia en el primer milisegundo. Los
telegramas de parametros asincronos se responden independientemente de la trama de
tiempo.

El maestro envia el telegrama de pardametros de proceso de grupo a uno o varios
esclavos con la misma direccién de grupo SBus. Tiene la misma estructura que el
telegrama de solicitud de parametros. Con este telegrama pueden escribirse
Unicamente parametros en los esclavos. Los esclavos no responden al telegrama.

Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte

Ak

0
ol -
0

B 0 1 2 3 4 5 6 7

o |ml
f Gestidon |Sub- |Index|Index| Data Data

[DEE AP

64304AES

5.3.2 Ajuste de parametros a través de CAN (SBus-MOVILINK®)

Con el SBus el variador vectorial MOVIDRIVE® es compatible con el "canal de
parametros MOVILINK®" y "SYNC canal de parametros MOVILINK®",

Control maestro

Canal de parametros de MOVILINK® ’

Canal de parametros SYNC de MOVILINK® }

S-Bus

63801AES

NOTA

En el capitulo "Perfil de unidad SEW" esta descrita la estructura del canal de
parametros.

En relacion con el bus CAN, es importante diferenciar entre los parametros
sincronizados y los no sincronizados:

* En el caso de los telegramas de pardametros no sincronizados (bit de didlogo = 0),
la confirmacién del servicio es independiente del telegrama de sincronizacion.

* En el caso de los telegramas de parametros sincronizados (bit de dialogo = 0), la
confirmacion del servicio no se envia hasta recibir el telegrama de sincronizacion en
el primer milisegundo.
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Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B 5
Perfil CANopen a través de CAN

Proceso de ajuste n Tomando como ejemplo el servicio WRITE-SYNC, se representa el proceso del ajuste

de parametros en  de parametros entre el control y el variador vectorial via SBus-MOVILINK® (véase

CAN siguiente figura). Con el objetivo de simplificar el proceso, en la figura 16 se representa
unicamente el byte de gestion del telegrama de parametros.

Mientras el control prepara el telegrama de parametros para el servicio WRITE SYNC,
el variador vectorial recibe telegramas SYNC y recibe y devuelve telegramas de datos
de proceso. El servicio se activa una vez recibido el telegrama de solicitud de
parametros. A continuacion el variador vectorial interpreta el telegrama de pardmetros
y procesa el servicio WRITE SYNC. Simultaneamente responde a todos los telegramas
de datos de proceso. El telegrama de respuesta de parametros se envia una vez
recibido el telegrama SYNC.

Control Variador vectorial
(maestro) CAN (esclavo)
ey o] [ el
Emitir datos de salida —p{ Telegrama de datos de salida de proceso |—Jp Recibir datos de salida
de proceso de proceso
Enviar telegrsmg A‘H Telegrama SYNC % Recibir telegrama SYNC,

de esta forma se envian

4—{ Telegrama de datos de entrada de proceso W el telegrama de datos

o ) ) de entrada de proceso

El servicio se eJeCUtOH 01110010 | @ — y el telegrama de respuesta
correctamente de parametros

Recibir datos
de entrada de proceso

01028BES

5.4  Perfil CANopen a través de CAN

La comunicacion CANopen se realiza de acuerdo con la especificacion DS301 version
4.02 de la CAN in Automation (véase www.can-cia.de). No se ha realizado un perfil de
unidad especial como p. ej. DS 402.

Puede descargar un archivo EDS para configurar sistemas maestros CANopen en el
apartado "Documentacién/software" de www.sew-eurodrive.com.

El perfil CANopen cuenta con los siguientes COB-ID (Communication Object Identifier)

y funciones.
Tipo COB-ID Funcién y caracteristicas de MOVIDRIVE®
NMT 000hex Gestion de red
Sync 080hex Mensaje de sincronizacion con COB-ID dinamicamente
configurable
Emcy 0890hex + n° de nodo | Mensaje de emergencia con COB-ID dinamicamente configurable

Tx-PDO1 180hex + n° de nodo Para 10 palabras de datos de entrada de proceso (Pl) mapeadas

Rx-PDO1 200hex + n° de nodo libremente en los Tx-PDOs

Tx-PDO2 280hex + n° de nodo. :Tsrr:n:é)n?:l:r?ﬁz %:Pall:l)doasde datos de proceso (PO) mapeadas
o

Rx-PDO2 | 300hex + n® de nodo Diferentes modos de transmision (sincrono, asincrono, event)

Tx-PDO3 380hex + n° de nodo. Longitud del PDO dinamicamente configurable

Rx-PDO3 | 400hex + n° de nodo

sSDO 580hex + n° de nodo Un canal SDO para el intercambio de datos de parametros con el
600hex + n° de nodo maestro CANopen

Guarding/ | 700hex + n° de nodo Compatibilidad con Guarding y Heartbeat:
Heartbeat *  productor de impulsos

*  Consumidor de impulsos (1x)

»  Protocolo de vida util (Guarding)
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Perfil CANopen a través de CAN

1

MOVIDRIVE® B almacena todos los parametros de forma no volatil, por lo tanto,
después de una reconexion, los ajustes de la zona de comunicaciéon CANopen (indice
CANopen 0x1000 - Ox1FFF) se mantienen en el valor ajustado por ultima vez.

Con el servicio NMT "Reset_Communication" se pueden reestablecer los ajustes de
fabrica de la zona de comunicacién de CANopen. Es posible reestablecer todos los
parametros del MOVIDRIVE® B mediante el parametro P802 o introduciendo el valor
"1" en el indice 8594.

NOTA

En el MOVIDRIVE® B se puede comprobar el estado del esclavo CANopen (estado
NMT, Guarding, identificador y mapeado de los PDO) mediante el menu contextual de
MOVITOOLS® MotionStudio bajo [Diagnéstico] / [Configuracion CANopen].

5.4.1 Configuracion de la interface CANopen del MDX B y gestion de la red (NMT)

Velocidad de
transmision y
direccion de
esclavo CANopen

Estados de
unidad y
servicios NMT

La velocidad de transmisién CAN se ajusta con los parametros P884/P894. La
velocidad de transmisiéon de 1 Mbaudio solo es posible cuando la velocidad del otro
SBus esta ajustada a 125 kbaudios. La direccion de esclavo CANopen se puede ajustar
con los parametros P886/P896. Si se cambia la velocidad de transmision CAN o la
direccion de esclavo CAN se produce un reinicio de la comunicacion CAN.

MOVIDRIVE® B es compatible con el asi llamado "Minimum Capability Device", por lo
tanto trabaja con los estados "pre-operational”, "operational" y "stopped" (véase
siguiente figura).

Power on
E— Initialisation -t
[11] [12] [10]
Y
| [8]
- Pre-Operational | [7]
/
161 | 8] '
-——————————— | — Stopped >
A
Y 6]
Operational <]

64336AXX
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Los estados de unidad se pueden cambiar en todo momento mediante los servicios
NMT. Los comandos posibles son:

* Indicacion Node_Start [6]

* Indicacion Node_Stop [7]

* Indicacién Enter_Pre-Operational_State [8]
* Indicacion Reset_Node [10]

Con este comando se reestablece todo el convertidor, por lo tanto, se confirma un
error de convertidor y en el directorio de objetos, en la zona de comunicacion
CANopen (0x1000 hasta Ox1FFF), se activan los ajustes predeterminados.

* Reset_Communication [11]

Este comando provoca el reestablecimiento de los parametros de comunicacion del
directorio de objetos (indice 0x1000 hasta Ox1FFF).

* Inicializacién finalizada [12]

El nodo cambia automaticamente a "Pre-Operational" y envia un telegrama de
Guarding (700hex + ID de esclavo) a modo de mensaje de "Boot up".

Los telegramas CAN tienen la siguiente estructura:

Servicio NMT COB-ID Byte 1 Byte 2
Node_Start 0x01

Node_Stop 0x02
Enter_Pre-Operational_State 0x0000 0x80 Node-ID
Reset_Node 0x81

Reset_Communication 0x82

Node-ID corresponde a la direccion ajustada en el parametro P886/896. El valor "0"
esta permitido para los IDs de nodo. En este caso se envian mensajes a todas las
unidades CANopen.

El esclavo no confirma los servicios NMT.

MOVIDRIVE® B es compatible con el asi llamado "Minimum Capability Device", por lo
tanto trabaja con los siguientes estados:

* Pre-operational

En el estado "pre-operational” la unidad puede comunicarse s6lo mediante SDOs.
» Operational

En el estado "operational" se pueden intercambiar PDOs y SDOs.
+ Detenido

En el estado "stopped" no se pueden intercambiar PDOs ni SDOs.

Después de la reconexion del MOVIDRIVE® B las interfaces CANopen automaticamente
estan en el estado "pre-operational”. Cambian al estado "operational" después de una
reconexion, cuando el indice O0x27FA subindice 1 (SBus 1) o subindice 2 (SBus 2) es
igual a 1.

Si después de la reconexion el MOVIDRIVE® B permanece en estado "Booting",
significa que el mensaje de arranque no pudo enviarse. Es decir, no hay otra unidad
CAN accesible a través del SBus. Compruebe la conexion y el ajuste de los parametros
de todas las unidades de CAN.
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5.4.2 Intercambio de datos de proceso

Configuracion de
los COB-IDs

A través de CANopen el MOVIDRIVE® B puede enviar hasta 10 palabras de datos de
entrada de proceso (datos PI) y recibir hasta 10 palabras de datos de salida de proceso.
Mediante el mapeado CANopen se pueden asignar las 10 palabras de datos de proceso
a diferentes PDOs. Los modos de transmisién permiten optimizar especificamente la
carga de bus y determinar qué palabras de datos de proceso se enviaran con qué
frecuencia. Las palabras de datos de proceso 1 a 3 las puede procesar directamente el
convertidor, las palabras de datos de proceso 4 a 10 sdlo las pueden procesar los
programas IPOSPIUS® | 5 funcion de las palabras de datos de proceso 1 — 3 se ajusta
con los parametros P870 - P875.

Después de un reestablecimiento de la comunicacién se activan los siguientes ajustes
preestablecidos:

+ RX-PDO1 con PO1, PO2, PO3

+ RX-PDO2 con PO4, PO5, PO6

+ RX-PDO3 con PO7, PO8, PO9, PO10

+ TX-PDO1 con PI1, PI2, PI3

« TX-PDO2 con P4, PI5, PI6

+ TX-PDO3 con PI7, PI8, PI9, PI10

* Todos los RX-PDOs y TX-PDOs trabajan en modo de transmision sincrono

+ TX-PDO2 y TX-PDO3 se encuentran desactivados y se pueden activar en caso
necesario.

Después de un reestablecimiento de la comunicacién / aplicacion, todos los COB-IDs
se vuelven a inicializar segun el estandar CANopen DS301 en funcién de la direccion
de esclavo CANopen (P886/ P896).

indice del COB-ID Subindice del COB-ID COB-ID tras reestablecimiento

(hex) (hex) de la comunicacion
RX-PDO1 1400 200hex + direccién esclavo
RX-PDO2 | 1401 300hex + direccion esclavo
RX-PDO3 | 1402 400hex + direccion esclavo
TX-PDO1 | 1800 ! 40000180hex + direccion esclavo
TX-PDO2 | 1801 C0000280hex + direccion esclavo
TX-PDO3 1802 C0000380hex + direccion esclavo

El COB-ID (valor de 32 bits) se compone segun el siguiente esquema:

Bit Valor | Significado
0 PDO esté activo
3 1 PDO esta desactivado
30 0 Se puede utilizar RTR para este PDO
1 No se puede utilizar RTR para este PDO
29 0 CAN-ID 11 bits
1 CAN-ID 29 bits
08 - 11 0 Ha de ser siempre "0" cuando el bit 29 es igual a "0"
X Bits 28 - 11 del COB-ID de 29 bits, cuando bit 29 es igual a "1"
10-0 | X Bits 10 - 0 del COB-ID
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INDICACIONES

Observe las siguientes indicaciones:

« Enel MOVIDRIVE® B no se permiten COB-IDs de 29 bits ni telegramas RTR para
solicitar TX-PDOs. Por eso en los PDO-COB-IDs el bit 29 y el bit 28 - 11 siempre
deben ser "0", MOVIDRIVE® B ajusta el bit 30 automaticamente a "1".

* Los COB-IDs solo pueden modificarse cuando el estado de la unidad es "pre-
operational”.

» Solo se aceptaran valores nuevos para el COB-ID cuando se trate de un ID de 11
bits (por lo tanto no se debe establecer el 29) y cuando el ID no haya sido asignado
a otro PDO u objeto de emergencia (véase capitulo "El objeto de emergencia").

Ejemplo

El modo de
transmision
(Transmission-
Mode)

El COB-ID de RX-PDOS3 debe modificarse de 401,ox @ 403;,¢«- El COB-ID del RX-PDO3
esta almacenado en el indice 1402, subindice 1.

* Envio de servicio NMT para "enter preoperational”.
* Enelindice 1402, subindice 1 se debe escribir el valor 403},¢y.

Se pueden seleccionar diferentes modos de transmision ("Transmission-Modes") para
cada TX-PDO:

» Controlado por eventos y sincrono (valor 0):

Siempre que haya cambiado un dato de proceso de un TX-PDO, se enviara después
del impulso SYNC del TX-PDO.

+ Ciclico y sincrono (valor 1 - 240):

Después de cada impulso SYNC (1° a 240° segun el valor) se envia el TX-PDO, con
independencia de si ha cambiado el contenido del TX-PDO o no.

» Especifico del fabricante (valor 254):
Siempre que se reciba el correspondiente RX-PDO se envia este TX-PDO.

Ejemplo: TX-PDO2 tiene el modo de transmisién 254. Inmediatamente después de
recibir un RX-PDO2 valido (valido significa que la longitud no debe ser demasiado
corta) se envia un TX-PDO2.

» Controlado por eventos y asincrono (valor 255):
Siempre que cambie un valor del TX-PDO, sera enviado por el MOVIDRIVE® B.

INDICACIONES

La carga del bus podria resultar excesiva si a través de TX-PDO se envian la
velocidad, la corriente, la posicién o magnitudes similares que varian rapidamente.

Para limitar la carga de bus a valores previsibles se puede utilizar el tiempo de
inhibicién (véase apartado "Tiempo de inhibicién").

Ajuste preestablecido para todos los PDO: ciclico o sincrono (modo de transmision = 1).
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Se pueden seleccionar diferentes modos de transmision para cada RX-PDO:
« Sincrono (calor 0 - 240):

Al recibir el siguiente impulso SYNC (con independencia de si el valor es 0 6 240),
los datos del RX-PDO se transfieren al bufer de datos del MOVIDRIVE® B. Con este
procedimiento de transmisién primero el maestro puede enviar varios PDOs al
MOVIDRIVE® B y luego, con un impulso SYNC, se pueden transferir con
consistencia al bufer de datos del MOVIDRIVE® B.

» Especifico segun fabricante (valor 254):
Siempre que se recibe un RX-PDO se envia el correspondiente TX-PDO.

Ejemplo: TX-PDO2 también cuenta con el modo de transmision 254.
Inmediatamente después de recibir un RX-PDO2 valido (valido significa que la
longitud no debe ser demasiado corta) se envia un TX-PDO2.

+ Controlado por eventos y asincrono (valor 255):

Siempre que se recibe un RX-PDO, sus datos se transfieren inmediatamente al
bufer de datos PO.

Ajuste preestablecido para todos los PDO: ciclico o sincrono (modo de transmision = 1).

INDICACIONES

Observe las siguientes indicaciones:

* Los modos de transmision para los TX-PDOs 1 - 3 se pueden modificar a través del
objeto 1800y, - 180264, subindice 2. Todos ellos son valores de 8 bits.

* Los modos de transmisién para los RX-PDOs 1 - 3 se pueden modificar a través del
objeto 1400y, - 1402;04, subindice 2. Todos ellos son valores de 8 bits.

* Los modos de transmision 241 - 253 estan reservados y no se pueden seleccionar.

* El modo de transmisién solo se puede cambiar cuando la unidad esta en estado
"pre-operational".

* Encontrara informacién sobre el impulso SYNC en el capitulo "Objeto SYNC".

Tiempo de
inhibicién

El tiempo de inhibicién es un tiempo de bloqueo para los TX-PDOs. El tiempo de
bloqueo para un TX-PDO comienza tras enviar el objeto. Hasta que el tiempo de
bloqueo no transcurra no es posible enviar el objeto otra vez al bus CAN. El tiempo de
bloque se indica en multiplos de 100 ps, por lo tanto 15670 significa 1,567 segundos.
El tiempo de bloqueo maximo es de 6,5535 s. MOVIDRIVE® B procesa tiempos de
bloqueo con una granularidad de 1,0 ms, es decir, el valor 15 (que corresponderia a un
tiempo de bloqueo de 1,5 ms) es tratado como 2 ms. El rango de valores vélido es "0"
y "10 - 65535".

INDICACIONES

» El tiempo de inhibicion solo puede modificarse cuando el estado de la unidad es
"pre-operational". El valor preestablecido para el tiempo de inhibicién de todos los
PDOs es 0 (desactivado).

+ El tiempo de inhibicién para los TX-PDOs 1 - 3 se puede modificar a través del
objeto 1800y - 180264, Subindice 3.
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Mapeado de los En los RX-PDO 1 -3 pueden ir exclusivamente los 10 objetos del indice 2020y,
datos de proceso  (PO1 - 10). Un PDO puede contener como maximo 4 de estos valores de 16 bits.

en los CANopen —— —
PDOs Nombre Indice (hex) Subindice (hex)

PO1
PO2
PO3
PO4
PO5
PO6
PO7
PO8
PO9
PO10

2020

O © o N o o A W N -

Los TX-PDOs se pueden componer de los siguientes objetos:

Nombre indice (hex) Subindice (hex)
PI1
P12
PI3
P14
P15
P16
P17
P18
P19
PI10

2021

© 0N O W N -~

(@]

El mapeado solo se puede cambiar cuando la unidad esta en estado "pre-operational”.

Cuando se deba modificar el mapeado para un PDO, proceda como se indica a
continuacion:

+ Ajuste la longitud de mapeado del PDO a "0". La longitud de mapeado para RX-
PDO1 - 3 se encuentra en el indice 1600, - 1602}, subindice 0.

» Ahora puede cambiar el mapeado para este PDO. El valor a escribir se calcula a
partir de 65535 x indice + 256 x subindice + 16. De ello se deducen entradas de
mapeado para RX-PDOs de la forma 20210x10;,ey, donde la x es un valor entre 1y
Apex Y describe el numero de la palabra de datos PO o PI.

» Paraterminar, ajuste la longitud de mapeado del PDO al nimero del ID mapeado en

este PDO.
X=1-3 indice (hex) | Subindice Observacion
(hex)
Numero de los PDs mapeados 0 Puede ajustarse entre 0 - 4
en RX-PDO X

1. PO mapeado en RX-PDO X 1
2. PO mapeado en RX-PDO X 2
3. PO mapeado en RX-PDO X 3
4. PO mapeado en RX-PDO X 4

15FF + X

Se pueden mapear PO1 - PO10

Al igual que el mapeado de los RX-PDOs, el mapeado de los TX-PDOs esta
almacenado mediante los indices 1A00py - 1A02},¢, €n los subindices 0 — 4.
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5.4.3 Objeto SYNC

Modificar COB-ID
del objeto SYNC

Con el objeto SYNC es posible transferir en un momento determinado datos de proceso
consistentes entre si de varios PDOs al bufer de datos de proceso del MOVIDRIVE® B
asi como enviarlos. Todos los PDOs que se deban sincronizar mediante el objeto SYNC
deben operar en el modo de transmisién 0 — 240. Si el modo de transmision de un TX-
PDO es 4, el MOVIDRIVE® B envia este TX-PDO después de cada cuarto mensaje
SYNC. En el caso de los RX-PDOs, sus datos se transfieren al bufer de datos PO con
cada mensaje SYNC.

En estado "Initialising” MOVIDRIVE® B fija el COB-ID del objeto SYNC en 080, Los
COB-IDs solo pueden modificarse en el estado de unidad "pre-operational”. También
es posible en el estado "operational", pero en este caso el controlador CAN se
desconecta del bus por un breve intervalo de tiempo, por lo que en estado "operational”
se pueden perder datos de proceso. MOVIDRIVE® B solo es consumidor SYNC y solo
trabaja con COB-IDs de 11 bits, por ello el bit 30 y el bit 29 siempre deberan ser "0". En
la siguiente tabla se representan la estructura de los COB-ID vy el significado de cada
uno de los bits. Al COB-ID del mensaje SYNC se accede como valor de 32 bits a través
del indice 1005y, subindice O.

Bit
31(MSB) 30 29 28 - 11 10 - 0 (LSB)

X 0/1 0 0 Identificador de 11 bits

Bit Valor Significado
31 (MSB) X Do not care
0 Device does not generate SYNC message
%0 1 Device generates SYNC message
29 0 ID 11 bits (CAN 2.0A)
1 ID 29 bits (CAN 2,0B)
08 - 11 0 Sibit29=0
X Si bit 29 = 1: bits 28 - 11 of 29-bit-SYNC-COB-ID
10-0(LSB) | X Bits 10 - 0 of SYNC-COB-ID
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5.4.4 El objeto de emergencia

COB-ID del objeto

de emergencia

Tiempo de
inhibicién del
objeto de
emergencia

MOVIDRIVE® B envia el objeto de emergencia una sola vez cuando reconoce un error
o cuando el error ha dejado de existir. MOVIDRIVE® B envia un objeto de emergencia
en los siguientes casos de error.

- MOVIDRIVE® B incluye el bit de fallo en su palabra de estado.

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 Byte 4 | Byte 5 Byte 6 Byte 7 | Byte 8
0 FFhex | Registro de fallo | 0 Palabra de Palabra de 0 0
(objeto 1001 },6y) estado 1 del estado 1 del
MOVIDRIVE® B,  MOVIDRIVE® B,
Low High

« MOVIDRIVE® B funciona solo en servicio de apoyo 24 V CC, falta la tensién de
campo de giro.

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3
0 31hex

Byte 4 | Byte 5 Byte 6 Byte 7  Byte 8

Registro de fallo | 0 0 0 0 0
(objeto 1001},ex)

» Se ha desactivado el protocolo Lifeguarding pero no por operacion ciclica dentro del
tiempo de desbordamiento.

Byte 1  Byte 2 | Byte 3 Byte 4 | Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

30hex | 81hex | Registrodefallo | O 0 0 0 0

(objeto 1001},ex)

Los COB-IDs solo pueden modificarse cuando el estado de la unidad es "pre-
operational". También se podrian cambiar en el estado "operational”, sin embargo en
este caso el controlador CAN se desconecta del bus por un breve intervalo de tiempo,
por lo que en estado "operational" podrian perderse datos de proceso. MOVIDRIVE® B
s6lo trabaja con COB-IDs de 11 bits, por eso el bit 29 debe ser siempre "0". En la
siguiente tabla se representan la estructura de los COB-ID vy el significado de cada uno
de los bits. En caso de que el MOVIDRIVE® B no deba enviar objetos EMCY, se puede
desactivar el objeto EMCY activando el bit 31. EI COB-ID es accesible como "unsigned
long" a través del indice 1014, subindice 0.

Bit

31 (MSB) 30 29 28 -11 10 - 0 (LSB)
0/1 0 0 0 Identificador de 11 bits
Bit Valor Significado
31 (MSB) 0 EMCY exists / is valid

1 EMCY does not exist / is not valid
30 0 reserved (always 0)
29 0 11-bit ID (CAN 2.0A)

1 29-bit ID (CAN 2.0B)
28 - 11 0 If bit29 =0

X If bit 29 =1: bits 28 - 11 of 29-bit-SYNC-COB-ID
10-0(LSB) | X Bits 10 - 0 of SYNC-COB-ID

En el estado "Initialising", MOVIDRIVE® B establece el COB-ID del objeto de
emergencia en 080, + direccion esclavo.

El tiempo de bloqueo del objeto de emergencia del bus CANopen se establece como
"unsigned16" (2 bytes) a través del indice 1015;,oy, subindice 0. El tiempo de bloqueo
esta definido en multiplos de 100 s, por lo tanto el valor 3.000 corresponde a un tiempo
de bloqueo de 300 ms.
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5.4.5 Heartbeat y Lifetime

Heartbeat y Por lo general se aplica lo siguiente: Un nodo MOVIDRIVE® B utiliza el protocolo
Lifetime Heartbeat o bien el protocolo Lifetime. No es posible el funcionamiento combinado.

Lifetime El control CANopen envia al esclavo CANopen MOVIDRIVE® B un objeto Node-
(Guarding) Guarding con el bit RTR activado. El esclavo responde con un objeto Node-Guarding

con una longitud de datos de 1 byte. El objeto Node-Guarding contiene siempre el COB-
ID 70044 + direccion de esclavo CANopen ajustado fijamente. El esclavo espera recibir
ciclicamente los objetos Node-Guarding dentro de un tiempo de desbordamiento
determinado. Si el control excede el tiempo de desbordamiento, en el MOVIDRIVE® B
se activa la reaccion a fallo para el tiempo de desbordamiento CAN (P836 y P837).

El tiempo de desbordamiento se puede ajustar con los indices Ox100C ("guard time") y
0x100D ("life time factor"). El tempo de desbordamiento se deduce del resultado de "life
time x factor guard time". No se aceptan tiempos de desbordamiento inferiores a 10 ms.

NOTA

Con los parametros P883 y P893 se lee el tiempo de desborda’miento ajustado por el
o control. No se debe modificar el tiempo de desbordamiento. Este se deduce de los
1 objetos CANopen 0x100C y 0x100D ajustados por el control.

El Node-Guarding se activa la primera vez que llega un objeto Node-Guarding del
maestro. Si el resultado de "life time factor x guarde time" es igual a 0, la funcién de
Node-Guarding esta desactivada y por lo tanto se puede utilizar el mecanismo de
Heartbeat (véase apartado "Heartbeat").

Heartbeat El MOVIDRIVE® B es un productor de Heartbeats. El intervalo de tiempo en el que se
producen los Heartbeats se puede ajustar con el indice 1017}, subindice 0 mediante
un valor unsigned16. Este valor refleja el Heartbeat en ms, es decir, 3000 significa
que se envia un Heartbeat cada 3 segundos. El objeto Heartbeat siempre contiene el
COB-ID "700y,¢4 * direccién de esclavo CANopen" ajustado fijamente.

El valor preestablecido del indice 1017, subindice 0 es "0", por lo tanto el Heartbeat
esta desactivado. De forma paralela, los parametros del MOVIDRIVE® B se pueden
ajustar como consumidor de Heartbeats. Con MOVIDRIVE® B se puede vigilar desde
cerca si otro nodo CANopen produce los Heartbeats dentro de un tiempo de
desbordamiento determinado. Con el objeto 1016,,, subindice 1 se establecen el
tiempo de desbordamiento y el nimero del nodo a vigilar.

Bit
31-24 23 -16 15-0
Valor Reservado, Direccién CANopen a vigilar Heartbeat consume timeout in ms
siempre 0
Tipo de UNSIGNEDS8 UNSIGNED16
datos

Si el indice 1017y, subindice 0 y el indice 1016y, subindice 1 son igual a "0", la
funcion Heartbeat esta desactivada y se puede utilizar el protocolo Guarding.
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5.4.6 Acceso a parametros a través de SDO

Acceso a
parametros
especificos de
SEW del
MOVIDRIVE® B a
través de SDOs

MOVIDRIVE® B es compatible con un canal SDO. Los COB-IDs para este canal SDO
estan fijados. Al RX-SDO le corresponde el COB-ID "600y,, + direccion de esclavo
CANopen" y al TX-SDO el COB-ID "580y,,4 + direccion de esclavo CANopen". El canal
SDO opera con transferencias "expedited" y "non-expedited" Los mecanismos SDO
estan descritos detalladamente en la especificaciéon CANopen DS301.

Ejemplo:
+ Se desea leer el modo de transferencia de TXPDO1 (indice 0x1800 subindice 2).

» El telegrama de solicitud con el COB-ID 600hex + direccion de esclavo CANopen
contiene los 8 bytes de datos "40 00 18 02 xx xx xx xx" (escritura hexadecimal).

- 40 = comando de lectura
- 0018 = indice (Low Byte first)
- 02 = subindice

— XX XX XX XX = sin significado

» Eltelegrama de respuesta con el COB-ID 580hex + direccién de esclavo CANopen
contiene los 8 bytes de datos "4F 00 18 02 01 xx xx xx xx" (escritura hexadecimal).

- 4F = 1 byte leido

- 0018 = indice

- 02 = subindice

- 01 = valor (= sincrono)
— XX XX XX = sin significado

* Los siguientes comandos SDO y respuestas son importantes:

— 2F = escribir 1 byte (comando)

— 2B = escribir 2 bytes (comando)

— 23 = escribir 4 bytes (comando)

— 60 = escrito(s) correctamente (respuesta)

— 4F =1 byte leido (respuesta)

— 4B =2 bytes leidos (respuesta)

— 43 =4 bytes leidos (respuesta)

— 80 = error al ejecutar servicio (respuesta)

En el campo de datos de 4 bytes de un telegrama SDO los bytes de datos validos estan
alineados a la izquierda en formato Intel (Low Byte first). Todos los indices de
comunicacion especificos del MOVIDRIVE® B estan recogidos en el archivo EDS
"mdxb.eds"

Todos los parametros especificos de SEW del MOVIDRIVE® B (0x2000-0OxFFFF) se
encuentran en el correspondiente indice, normalmente con subindice 0.

Ejemplo: Para consultar la version de software del MOVIDRIVE® B, se debe acceder al
indice 83004, subindice 0.

CANopen solo permite realizar los servicios "lectura" y "escritura" a través de SDO en
los objetos especificos del fabricante. Es posible utilizar los servicios especificos de
SEW del perfil de unidad de bus de campo MOVILINK® (p. €j. "leer minimo", "leer
maximo", "leer preestablecido", "escritura volatil", ...) mediante un desvio a través de los
objetos 0x2066 y 0x2067. El objeto 0x2067 (SIGNED32) contiene los datos sobre los
que se debera ejecutar el siguiente servicio MOVILINK®, es decir, el resultado del
ultimo servicio MOVILINK®, siempre y cuando éste fuera ejecutado con éxito.
Al sobrescribir el objeto 0x2066 se desencadena el servicio MOVILINK®. El objeto

0x2066 (UNSIGNED32) tiene la siguiente estructura:

Bit 31 - bit 24 Bit 23 - bit 16 Bit 15 - bit 8 Bit 7 - bit 0

Gestién Reservado indice alto indice bajo
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En el capitulo "Perfil de unidad SEW" se describe detalladamente la estructura del byte
de gestion. En caso de fallo se comunica un General Error con "Abort-SDO"; a
continuacion se puede leer el cédigo de error MOVILINK® exacto en el parametro
0x2067.

Ejemplo 1: Se desea determinar el maximo posible (servicio "Read Maximum", 0x35)
para el indice 0x2116 (rampa acel. derecha) del convertidor.

Para ello el byte de gestion debe adoptar el valor 0x35, se ajusta a "0" de forma
reservada. Por lo tanto en el objeto 0x2066 se escribe el valor 0x35002116 mediante
un SDO. A continuacion, a través de un acceso de lectura SDO se puede leer el maximo
posible del indice 0x2067.

Ejemplo 2: Se desea escribir de forma volatil el valor 0x1234 (servicio "write volatile",
0x33) en el indice 0x2116 (rampa acel. derecha).

Antes de ejecutar el servicio se deben ajustar los datos de servicio MOVILINK® (indice
0x2067) al valor 0x1234. Esto se realiza con un SDO de escritura en el indice 0x2067.
Después se ejecuta el servicio MOVILINK® escribiendo el valor 0x33002116 en el
indice 0x2066.

Ejemplo 3: Se desea escribir el valor 0x4000000 (servicio "write volatile", 0x33) de
forma volatil en el indice 0x2116 (rampa acel. derecha).

Antes de ejecutar el servicio se deben ajustar los datos de servicio MOVILINK® (indice
0x2067) al valor 0x1234. Esto se realiza con un SDO de escritura en el indice 0x2067.
Después se ejecuta el servicio MOVILINK® escribiendo el valor 0x33002116 en el
indice 0x2066. La unidad notifica "general error" a través de CANopen; a continuacion
un Read a 0x2067 devuelve el cédigo de error MOVILINK® 0x08000015 (valor
excesivo).

5.4.7 Sincronizacion dura para funcionamiento sincrono o posicionamiento de varias unidades
MDX-B

Cuando el control envia el objeto CANopen SYNC, ademas de los ajustes de fabrica se
transfieren al MOVIDRIVE® B todos los PDOs enviados en el objeto SYNC. No obstante
no se sincronizan los sistemas de regulacion (intervalos de tiempo de procesador) de los
diversos ejes de un tramo CANopen (sincronizacion blanda). Pero es posible ajustar
libremente el periodo del objeto SYNC en el control.

Si con la sefal SYNC se deben sincronizar los reguladores (intervalos de tiempo
de procesador) de varias unidades, se debera ajustar el parametro P885 / P895 al
COB-ID del objeto SYNC CANopen (normalmente el valor "128" = "80hex"). En este
caso también se deberan ajustar los parametros P887 y P888 de acuerdo con el periodo
de sincronizacion del control.
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5.4.8 Otras caracteristicas de equipo en el perfil CANopen

» Lafuncionalidad maestro / esclavo no esta disponible en el perfil CANopen, solo en
el perfil MOVILINK® a través de SBus.

» La seleccion del perfil de comunicacion CANopen a través de SBus influye sobre las
siguientes funciones IPOSPIUs®;

GETSYS PO-Data, SETSYS PE-Data y MOVILINK® (véase capitulo "Uso de las
interfaces CAN en IPOSPUS® (segun aplicacion)”)

5.4.9 Objetos especificos de CANopen de MOVIDRIVE® B

Index | Subindex | Funcion Acceso Tipo Mapeable | Valor por defecto
1000 |0 tipo de unidad L ' SIN SIGNO 32 NO 0
1001 |0 registro de fallo L SIN SIGNO 32 NO
1002 |0 registro estado fabric. L SIN SIGNO 32 NO
1005 |0 mensaje ID COB SYNC LE 'SIN SIGNO 32 NO 80hex
1008 |0 nombre de unidad fabricante L STRING NO MDXB
100B |0 id de nodo servidor L SIN SIGNO 32 NO
100C 0 tiempo de vigilancia [ms] LE . SIN SIGNO 16 NO 0
100D |0 factor de vida util LE SIN SIGNO 8 NO 0
100E |0 vida util ID COB LE SIN SIGNO 32 NO 0
100F |0 n° de SDO L ' SIN SIGNO 32 NO 1
1014 |0 mensaje ID COB EMCY LE SIN SIGNO 32 NO 80hex+Slave-ID
1015 |0 tiempo de inhibiciéon EMCY [ms] LE SIN SIGNO 16 NO 0
1016 |0 tiempo consumidor impulsos / n° entradas | L . SIN SIGNO 32 NO 1
1016 |1 productor 1 LE SIN SIGNO 32 NO 0
1017 |0 tiempo productor impulsos [ms] LE SIN SIGNO 16 NO 0
1018 |0 objeto Identity / n° de entradas L . SIN SIGNO 32 NO 1
1018 |1 ID de vendor L SIN SIGNO 32 NO 89
1200 |0 parametro de servidor SDO / L SIN SIGNO 32 NO 2
n° de entradas
1200 1 ID COB cliente — servidor L SIN SIGNO 32 NO 580hex+Slave-ID
1200 |2 ID COB servidor — cliente L SIN SIGNO 32 NO 600hex+Slave-ID
parametro de comunicacién RX-PDO
1400 |0 parametro RX-PDO1/ n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 2
1400 |1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO 200hex+Slave-ID
1400 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1
1401 |0 parametro RX-PDO2 / n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 2
1401 |1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO 300hex+Slave-ID
1401 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1
1402 |0 parametro RX-PDO3 / n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 2
1402 |1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO 400hex+Slave-ID
1402 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1
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Index | Subindex | Funcion Acceso Tipo Mapeable | Valor por defecto
Parametro mapeado RX-PDO1

1600 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 3

1600 1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200110hex
1600 |2 2. mapeado LE ' SIN SIGNO 32 NO 20200210hex
1600 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200310hex
1600 |4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 0

Parametro mapeado RX-PDO2

1601 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 3

1601 1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200410hex
1601 |2 2. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200510hex
1601 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 202610hex
1601 4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO Ohex
Parametro mapeado RX-PDO3

1602 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 4

1602 1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200710hex
1602 |2 2. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200810hex
1602 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200910hex
1602 |4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20200A10hex
parametro de comunicaciéon TX-PDO1

1800 |0 parametro TX-PDO1 / n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 3

1800 1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO 40000180hex + Slave-ID
1800 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1

1800 |3 tiempo de inhibicion [100 ps] LE SIN SIGNO 16 NO 0

1801 |0 parametro TX-PDO2 / n° de entrdas L SIN SIGNO 32 NO 3

1801 1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO C0000280hex + Slave-ID
1801 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1

1801 |3 tiempo de inhibicion [100 ps] LE SIN SIGNO 16 NO 0

1802 |0 parametro TX-PDO3 / n° de entrdas L SIN SIGNO 32 NO 3

1802 1 ID COB LE SIN SIGNO 32 NO C0000380hex + Slave-ID
1802 |2 tipo de transmision LE SIN SIGNO 8 NO 1

1802 |3 tiempo de inhibicién [100 ps] LE SIN SIGNO 16 NO 0

Parametro mapeado TX-PDO1

1A00 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 3

1A00 |1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210110hex
1A00 |2 2. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210210hex
1A00 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210310hex
1A00 |4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 0

Parametro mapeado TX-PDO2

1A01 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 3

1A01 |1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210410hex
1A01 |2 2. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO~ 20210510hex
1A01 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210610hex
1A01 |4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO Ohex
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Index | Subindex | Funcion Acceso Tipo ‘ Mapeable | Valor por defecto
Parametro mapeado TX-PDO3

1A02 |0 n° entradas LE SIN SIGNO 8 NO 4

1A02 |1 1. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210710hex
1A02 |2 2. mapeado LE 'SIN SIGNO 32 NO 20210810hex
1A02 |3 3. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210910hex
1A02 |4 4. mapeado LE SIN SIGNO 32 NO 20210A10hex
Datos de proceso para mapeado

2020 |0 Datos PO / n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 10

2020 |1 PO 1 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |2 PO 2 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |3 PO 3 rrw SIGNO 16 Si 0

2020 |4 PO 4 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |5 PO 5 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |6 PO 6 rrw SIGNO 16 Si 0

2020 |7 PO 7 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |8 PO 8 rmw SIGNO 16 Si 0

2020 |9 PO 9 rrw SIGNO 16 Si 0

2020 10 PO 10 rmw SIGNO 16 Si 0

2021 |0 Datos PI/ n° de entradas L SIN SIGNO 32 NO 10

2021 1 Pl 1 L SIGNO 16 Sl 0

2021 |2 P12 L SIGNO 16 Si 0

2021 |3 P13 L SIGNO 16 Si 0

2021 |4 Pl 4 L SIGNO 16 Si 0

2021 |5 Pl 5 L SIGNO 16 Si 0

2021 |6 Pl 6 L SIGNO 16 Si 0

2021 |7 P17 L SIGNO 16 Si 0

2021 |8 P18 L SIGNO 16 Si 0

2021 |9 P19 L SIGNO 16 Si 0

2021 |10 P1 10 L SIGNO 16 Si 0

Acceso a todos los servicios MOVILINK®

2066 |0 Servicio Movilink LE SIN SIGNO 32 NO 0

2067 |0 Datos Movilink LE SIN SIGNO 32 NO
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5.5 Otras funciones de unidad a través de las interfaces CAN

Ademas del intercambio de datos de proceso y de parametros entre control y
MOVIDRIVE® B, las interfaces CAN se pueden utilizar para otras funciones adicionales
como p. €j. IPOSPUS® fyncionamiento maestro — esclavo o funcionamiento sincrono
interno (ISYNC).

5.5.1 Uso de las interfaces CAN para el funcionamiento maestro — esclavo

El funcionamiento maestro / esclavo solo es posible a través de la CAN 1 (SBus 1). En
este caso el perfil MOVILINK® debe estar activado en el parametro P880.

NOTA

P882 Direccién de grupo SBus debe estar ajustado en el mismo valor tanto en
maestro como esclavo. En caso de funcionamiento a través de bus de sistema (p. ej.
funcionamiento maestro-esclavo) deben activarse las resistencias de terminacion de
bus en el inicio y fin fisicos del bus del sistema (S12 = ON). Si en el parametro P750
se ha ajustado el envio de consignas de esclavo a través de SBus, MOVIDRIVE®
puede responder a solicitudes (telegramas de datos de proceso) de otro maestro SBus
(P100/101 # SBus (CAN)) a través de esa interface SBus.

Control de
conexion

Ejemplo

En caso de conexion de comunicacion a través del SBus el P883 Tiempo de
desbordamiento SBus esta operativo. En caso de que el P883 Tiempo de
desbordamiento SBus esté ajustado en 0, no se vigilara la transferencia de datos a
través de SBus. En el capitulo 4.1.1 se describe detalladamente el ajuste y el
funcionamiento de la funciéon maestro — esclavo.

El SBus permite el funcionamiento maestro — esclavo. En dicho funcionamiento el
maestro envia a los esclavos un valor de consigna y una palabra de control cada
milisegundo mediante un telegrama de grupo SBus.

Tanto en el maestro como en los esclavos se debe ajustar la misma direccién de grupo
SBus (P882). Las direcciones vdlidas van de 0 a 63. Las velocidades de transmision
vélidas para el funcionamiento maestro — esclavo son 500 kbaudios y 1000 kbaudios
(P884). Asegurese de ajustar la misma velocidad de transmisién en el maestro y los
esclavos.

El maestro utiliza los telegramas de grupo SBus para la comunicacién maestro —
esclavos. Por lo tanto, el maestro no puede ser controlado por otras unidades mediante
los telegramas de grupo SBus, ya que perturbaria el arbitraje del bus CAN.

Unidad 1 - MAESTRO
P100 Fuente de consigna Bipol./Consigna fija

P101 Fuente de control Borna P101 Fuente de control Borna P101 Fuente de control Borna
P882 Direccion de grupo SBus 1 P882 Direccion de grupo SBus 1 P882 Direccion de grupo SBus 1
Veloc. (SBus) P750 Consigna esclavo Apagado P750 Consigna esclavo Apagado

P750 Consigna esclavo

Unidad 3 - ESCLAVO

P100 Fuente de consigna Maestro SBus

Unidad 2 - ESCLAVO

P100 Fuente de consigna Maestro SBus

Bus de sistema (SBus)

64768AES
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5.5.2 Uso de las interfaces CAN en IPOSP!US® (segun el perfil)

En el control de posicionamiento y de proceso IPOSPU® integrado en MOVIDRIVE® B,

* con los comandos GETSYS PO-Data y SETSYS PE-Data se puede acceder
directamente a los datos de proceso transmitidos a través de SBus.

Segun el perfil seleccionado (P880/890), los datos se leen y escriben en el formato
CANopen (Lowbyte first) o en el formato MOVILINK® (Highbyte first).

« con el comando MOVILINK® se puede acceder a datos de proceso y parametros de
otros accionamientos SEW conectados por CAN.

Dependiendo de si se ha ajustado MOVILINK® o CANopen como perfil (P880/890),
el manejo de la estructura MOVILINK® para acceder a los parametros es diferente.

Ajuste el tipo de bus como se indica a continuacion:
+ "5" para el acceso a través de CAN1 (SBus 1)
+ "8" para el acceso a través de CAN 2 (SBus 2)

NOTA

Encontrara informacion detallada sobre los comandos IPOSP!US® en el manual "Control
i de posicionamiento y de proceso IPOSPIUs®.
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5.5.3 Uso de las interfaces CAN en IPOSP'“S® (independientemente del perfil)

Se han introducido telegramas de variables para crear una interface CAN abierta. Con
los telegramas de variables se puede seleccionar libremente el identificador con el que
se envian los telegramas y los 8 bytes de datos del bus CAN se utilizan para el
contenido de dos variables.

De esta forma se pone proporciona una interface con la que es posible acceder
directamente al nivel 2 del bus CAN. Con ello se obtiene la maxima velocidad de
procesamiento para transmitir variables a través del bus CAN.

El bus CAN tiene capacidad para varios maestros, de esta forma cada una de las
unidades puede enviar un mensaje. Todas las unidades conectadas al bus escuchan
activamente los telegramas que se envian en el bus. Cada unidad filtra los telegramas
que le son importantes y pone los datos a disposicion de la aplicacion.

Estas caracteristicas permiten trabajar con una aproximacién orientada al objeto. Las
unidades envian objetos y aquellas unidades que vayan procesar estos objetos, los
reciben.

Los telegramas de variables se crean con los servicios SCOM (TRCYCL, TRACYCL y
REC) independientemente del perfil ajustado.

En el comando SCOMDEF se precisa un offset de 1.000.000hex para el identificador
para acceder al SBus 2. En lugar del comando SCOMON utilice el comando SCOMST.
De esta forma SBus 1 y SBus 2 se pueden iniciar o detener de forma simultanea o

individual.
NOTA
Cada una de las unidades puede enviar y recibir objetos. Sin embargo deben
o cumplirse las siguientes reglas teniendo en cuenta los identificadores
1 reservados para los telegramas MOVILINK® y CANopen.
1. Un identificador determinado solo podra se enviado por una unidad. Es decir, los
identificadores que se utilicen para enviar telegramas en el perfil MOVILINK® /
CANopen ya no se podran utilizar para el intercambio de variables.
2. Un identificador SBus solo se puede utilizar una vez dentro de una unidad. Por lo
tanto, los identificadores que se utilicen en una unidad para el perfil SBus
MOVILINK® / CANopen ya no podran emplearse para la transmision de variables.
NOTA
Encontrara informacion detallada sobre los comandos IPOSPUS® en el manual del
i sistema "Control de posicionamiento y de proceso IPOSPUS®"
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5.5.4 Utilizacién de las interfaces CAN para el funcionamiento sincrono integrado (ISYNC a través

de SBus)
NOTA
Encontrara informacién detallada en el manual "Funcionamiento sincrono interno
o MOVIDRIVE® MDX61B"

1 En caso de que, ademas de la sincronizacion de varios ejes, también se deba
establecer una conexién con un control superior a través de bus de campo / SBus, lo
mas adecuado seria la sincronizacion a través de la opcion MOVI-PLC® DH..B.

Principio de Con un telegrama SBus ciclico, el maestro envia una posicién de mando (p. €j. la
funcionamiento posicién real del maestro o el valor del encoder virtual) a los esclavos a través del SBus
fundamental (CAN). El envio y transferencia de la posicién de mando en intervalos iguales evita los
efectos de Aliasing. Ademas, con un mensaje de sincronizaciéon se sincronizan los
intervalos de tiempo de los convertidores.
Ajustes para el 1. Maestro
funcionamiento a A. La posicién de mando se envia ciclicamente a los esclavos con un telegrama
través de SBus 1 SBus (p. €. cada 1 ms). Se crea en el IPOSPYS® con el comando
_SBusCommbDef:
Estructura Elemento Ajuste
ObjectNo Lo mas pequefio posible (véase 4 D)
CycleTime 1 - 5 (véase descripcion filtro M)
SCTRCYCL Offset 0
Format 4 (4 bytes, formato Motorola)
DPointer p. €j. 511 (= ActPosMot), 376 (= VEncoder)

B. El mensaje de sincronizacién es un telegrama SBus con prioridad alta (sin
nimero de objeto) que se envia ciclicamente cada 5 ms. Se crea en el IPOSPUS®
con el comando _ SBusCommDef.

Estructura Elemento Ajuste
ObjectNo 0,162
CycleTime 5
SCTRCYCL Offset 0
Format 0 (0 bytes)
DPointer p. €j. 511 (= ActPosMot), 376 (= VEncoder)

C. EI ID de sincronizacion (P817 o P885/895 en el caso de MOVIDRIVE® B) debe
ser diferente al numero de objeto del mensaje de sincronizacion (véase 1B)y a
los demas nimeros de objeto transmitidos en el SBus.

2. Esclavos

A. El ID de sincronizacion (P817 o P885/895 en el caso de MOVIDRIVE® B)
debe ser igual al numero de objeto del mensaje de sincronizacion del maestro
(véase 1 B).
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B.

La posicién de mando del maestro se recibe y se almacena en una variable H.
Se crea en el IPOSPIUS® con el comando _SBusCommDef:

Estructura Elemento Ajuste
ObjectNo Véase 1A

SCREC Format 4 (4 bytes, formato Motorola)
DPointer XXX

Con H430 MasterSource se selecciona la variable H (Hxxx) definida en 2 B como
fuente de consigna para la posicion.

Para el valor de consigna de posicion (H446) debe ajustarse un tiempo de filtrado
mayor o igual al tiempo de ciclo del telegrama de valor de consigna (véase 1 A
"CycleTime").

3. Esclavos que al mismo tiempo son maestros de otros esclavos

A

El ID de sincronizacion (P817 o P885/895 en el caso de MOVIDRIVE® B) debe ser
igual al numero de objeto del mensaje de sincronizacion del maestro (véase 1 B).

. La posicién de mando del maestro se recibe y se almacena en una variable H.

Se crea en el IPOSPIUS® con el comando _SBusCommDef:

Estructura Elemento Ajuste
ObjectNo Véase 1A

SCREC Format 4 (4 bytes, formato Motorola)
DPointer XXX

Con H430 MasterSource se selecciona la variable H (Hxxx) definida en 2 B como
fuente de consigna para la posicion.

Para el valor de consigna de posicion (H446) debe ajustarse un tiempo de filtrado
mayor o igual al tiempo de ciclo del telegrama de valor de consigna (véase 1 A
"CycleTime").

. Al igual que en 1 A, se crea un telegrama ciclico para transmitir la posicion de

mando de este maestro a sus esclavos. El numero de objeto debe ser lo mas bajo
posible (véase 4 D), pero mayor que el nimero de objeto seleccionado para 1 A.

4. Se han de cumplir los siguientes requisitos para que el funcionamiento
sincrono interno a través de SBus funcione:

A.

El numero de objeto del mensaje de sincronizacién debe ser el menor de los
numeros de objeto del SBus (p. ej. "0").

. Elintervalo de tiempo del maestro no debe sincronizarse por otras unidades. Por

eso en el maestro el P817 o P885/P895 (en caso de MOVIDRIVE® B) deben ser
diferentes al resto de los numeros de objeto del SBus (p. ej. "2047").

Tenga en cuenta el orden con el que se crean en el maestro el envio de la
posicion de mando y del mensaje de sincronizacion con el comando

_SBusCommbDef. Primero la posicion de mando y después el mensaje de

sincronizacion.

El numero de objeto del mensaje de mando debe ser el mas pequeio del SBus
después del numero del mensaje de sincronizacion, p. €j. "1". El nimero de
objeto mas pequefio del SBus "8 x direccion SBus + 3" esta definido a través del
perfil MOVILINK®. Con direcciones de SBus mayores o iguales a 1 se obtienen
telegramas suficientemente priorizados para el funcionamiento sincrono interno.

Manual — MOVIDRIVE® MDX60B/61B Comunicacién y perfil de unidad de bus de campo




Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B
Otras funciones de unidad a través de las interfaces CAN

5. Otros puntos a tener en cuenta

A. Cuando el funcionamiento sincrono interno opera a través de SBus, todas las

B.

unidades conectadas a este SBus (excepto 1 C) deben estar sincronizadas con

el mismo telegrama de sincronizacién (véase 1 B).

Las siguientes unidades no se pueden sincronizar y por lo tanto tampoco se

pueden conectar:

— Opcién UFx a modo de interface de bus de campo o diagndstico

— PC de diagnéstico con MOVITOOLS® MotionStudio a través de interface
PC CAN

- MOVITRAC®

Segun la velocidad de transmisién del SBus el niumero de telegramas es limitado:

— Velocidad de transmision 1 Mbaudios: sincronizacion + 4 telegramas

— Velocidad de transmision 500 kbaudios: sincronizacion + 2 telegramas

— A 250y 125 telegramas no es posible la sincronizacion

Se deberan examinar detenidamente los casos excepcionales donde se deban

exceder de los citados limites.

C. Asegurese de que el calculo total de utilizacion de bus no exceda del 70 % para

el intercambio de datos adicional entre los esclavos. La formula para calcular la
utilizacion de bus en bits por segundo es la siguiente:

numero de telegramas x bits por telegrama x 1/tiempo de ciclo

Ejemplo: 2 telegramas de 100 bits en un ciclo de 1 ms = 200000 bits/s =
200 kbaudios

El resultado es la utilizacién de bus porcentual en referencia a la velocidad de
transmision seleccionada.

Ejemplo: 200 kbaudios / 500 kbaudios =40 % <70 %

. El nimero de objeto de la posicidon de mando debe ser el menor nimero de objeto

del SBus después del mensaje de sincronizacion, p. ej. 1. El numero de objeto
mas pequeio del SBus "8 x direccion SBus + 3" esta definido a través del perfil
MOVILINK®. Con direcciones de SBus mayores o iguales a 1 se obtienen
telegramas suficientemente priorizados para el funcionamiento sincrono interno.
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6. Ajustes en MOVITOOLS® MotionStudio

[l 8. Serielle Kommunikation SBus 1 10| =l
550 Protokoll 3Bus 1 SEUS MOVILINE

881 Adresse SEBus 1

8582 Gruppenadresse 5Bus 1

883 Timeout-Zeit 5Bus 1 [=]

854 Baudrate 5Bus 1 [ kBaud]

885 Synchronisations ID SBus 1

886 Adresse CAMNopen 1

5587 Synchronisation ext. Steusrung 1/2 IAUS :J
888 Synchronizationszeit 3Bus 172 [m3] |5
5583 Parameterkanal 2 |NEIN j
12111ADE
=T
G50 Protokoll 3Bus =2 SEUS MOV K
891 Adresse 3Bus zZ
892 Gruppenadresse 3Bus 2 ID
§93 Timeout-Zeit SEuz 2 [=] |c|
894 Baudrate SEBus 2 [kEaud] |5c|c| j
895 SFynchronisations ID 3Bus 2 ID
896 Adresse CAMNopen 2 F
899 Parameterkanal Z |NEIN j
12112ADE

En los grupos de parametros P88x y P89x se deben tener en cuenta los siguientes
parametros para MOVIDRIVE® B:

+ P880/P890 protocolo SBus 1/2
Solo el protocolo MOVILINK® permite esta sincronizacion

+ P884/P894 velocidad de transmision SBus 1/2
Todas las unidades del SBus deben estar ajustadas a la misma velocidad de
transmision. La velocidad de transmision, la longitud de cable maxima y los
telegramas/tiempo dependen uno del otro.

+ P885/P895
Véanse puntos 1B, 2A y 4A. En el protocolo MOVILINK® se puede sincronizar el
intervalo de tiempo a través de ambas interfaces SBus. Asegurese de que los
mensajes de sincronizacion se reciben a través de un solo SBus.

+ P887 Sincronizacion ext. Control 1/2
La base de tiempo de todas las unidades a sincronizar debe ser aprox. 1 ms
(de serie en MOVIDRIVE® A; P887 = OFF en MOVIDRIVE® B) o exactamente
1 ms (P887 = ON, solo en MOVIDRIVE® B)
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Otras funciones de unidad a través de las interfaces CAN

6 Interfaces de bus de campo a través de tarjeta opcional para
MOVIDRIVE® B

MOVIDRIVE® MDX61B (no MDX60B) se puede equipar con una tarjeta de bus de
campo para poder conectarse de forma sencilla con los siguientes sistemas de bus:

+ DFP21B para PROFIBUS DP

* DFD11B para DeviceNet

» DFI11B para INTERBUS cobre

+ DFI21B para cable de fibra optica INTERBUS
 DFEZ24B para EtherCAT y SBUSPUS

+ DFE32B para PROFINET IO

+ DFES33B para EtherNet/IP y Modbus/TCP

+ DFC11B para CAN 2 (SBus 2)

Tiene a su disposicion un manual que contiene informacion detallada sobre la conexion,
la puesta en marcha, la variedad de funciones y posibilidades de diagnéstico de las
opciones de bus de campo mencionadas (excepto DFC11B).

En el mas estricto sentido, la opcion DFC11B no es una opcién de bus de campo, sino
que ofrece posibilidades de conexién para CAN 2 (SBus 2). Encontrara informacion
detallada sobre la conexion, la puesta en marcha, la variedad de funciones asi como
las posibilidades de diagndstico en el citado manual (véase capitulo "Interfaces CAN del
MOVIDRIVE® MDX60B/61B").

Otras tarjetas opcionales como p. ej. el monitor de seguridad DCS..B utilizan
internamente la conexion CAN 2. No esta permitido que la opciéon DCS..B y la opcion
DFC11B funcionen simultdneamente.
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6.1

Interfaces de bus de campo a través de tarjeta opcional para MOVIDRIVE® B
Montaje de la tarjeta de bus de campo en MOVIDRIVE® MDX618B

Montaje de la tarjeta de bus de campo en MOVIDRIVE® MDX61B
INDICACIONES

+ El montaje y desmontaje de las opciones en MOVIDRIVE® MDX61B tamaiio 0
i solo debe ser efectuado por SEW-EURODRIVE.

+ El montaje y desmontaje de tarjetas opcionales por parte del usuario solo es

posible en MOVIDRIVE™ MDX61B tamarios 1 a 6.

+ La tarjeta opcional de bus de campo debe conectarse al z6calo del bus de
campo [1].

*+ La alimentacion de la opcidén de bus de campo se realiza a través de
MOVIDRIVE® B. No es necesaria una alimentacion de tension independiente.

62594AXX
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Montaje de la tarjeta de bus de campo en MOVIDRIVE® MDX61B

6.1.1 Antes de empezar

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones antes de empezar con el montaje o
desmontaje de la tarjeta opcional:

Desconecte el variador de la alimentacion de tension. Desconecte la alimentacion
de 24 V¢ vy la tension de red.

Tome las medidas necesarias de proteccidn frente a carga electrostatica
(mufiequera conductora, calzado conductor, etc.) antes de tocar la tarjeta.

Retire la consola y la cubierta frontal antes del montaje de la tarjeta opcional
(— Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MDX60B/61B, cap. "Instalacién”).

Después del montaje de la tarjeta opcional coloque de nuevo la consola y la
cubierta frontal (— Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MDX60B/61B,
cap. "Instalacion").

Deje la tarjeta opcional en su embalaje original, y saquela sélo en el momento en
que la vaya a montar.

Sujete la tarjeta opcional sélo por el borde de la placa de circuito impreso. No toque
ninguno de los componentes electronicos.
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Interfaces de bus de campo a través de tarjeta opcional para MOVIDRIVE® B
Montaje de la tarjeta de bus de campo en MOVIDRIVE® MDX618B

6.1.2 Principal modo de proceder para montaje y desmontaje de una tarjeta opcional
(MDX61B, tamarios 1 - 6)

60039AXX

1. Suelte ambos tornillos de sujecién en el soporte de la tarjeta opcional. Retire del
z6calo el soporte de la tarjeta opcional con cuidado y sin inclinarlo.

2. En el soporte de la tarjeta opcional, retire los 2 tornillos de sujecion de la chapa
protectora negra. Retire la chapa protectora negra.

3. Coloque y ajuste la tarjeta opcional en el soporte de la tarjeta opcional con los
3 tornillos de sujecién en las perforaciones correspondientes.

4. Coloque el soporte, con la tarjeta opcional ya montada, en el zécalo ejerciendo una
ligera presion. Fije de nuevo el soporte de la tarjeta opcional con ambos tornillos de
sujecion.

5. Para desmontar la tarjeta opcional, proceda siguiendo el orden inverso.
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6.2 Parametros para configurar la comunicacion a través de la opcion de bus de

campo

Ademas de los interruptores DIP de las tarjetas opcionales de bus de campo, los

siguientes parametros sirven para configurar la comunicacion. El ajuste de fabrica de

cada uno de los parametros aparece subrayado.

NOTA

Mediante los parametros P090 - P0O99 se pueden observar los datos de proceso y los
e ajustes que fueron seleccionados en las fuentes de consigna ajustadas en P100 y
1 P101.

Parametro
N° Nombre Ajuste Significado
BORNAS
100 Fuente de consigna RS485 Con este parametro se especifica de dénde

BUS DE CAMPO
SBUS

recibe el convertidor su valor de consigna.

101

Fuente de la sefal de control

BORNAS

RS485

BUS DE CAMPO
SBUS

Se ajusta el origen de las 6rdenes de control
para el convertidor (BLOQUEO DE
REGULADOR, HABILITADO, DERECHA,
IZQUIERDA, ...). El control mediante IPOSP'Us®
y bornas se tiene en cuenta con independencia
de P101.

780

Direccién IP

000.000.000.000
—192.168.10.x
—223.255.255.255

Con P780 se ajusta la direccién IP para la
conexion en red del MOVIDRIVE® B via
Ethernet. En caso de haber activado el DHCP
a través de P785, aqui se muestra el valor
especificado por el servidor DHCP.

781

Mascara de subred

000.000.000.000
—255.255.255.0
— 255.255.255.255

En el momento del suministro la red
preajustada es de clase C.

La mascara de subred divide la red en
subredes. Los bits ajustados deciden cual es la
parte de la direccion IP que representa la
direccion de la (sub)red. En caso de haber
activado el DHCP, aqui se muestra el valor
especificado por el servidor DHCP.

782

Pasarela estandar

000.000.000.000
— 255.255.255.255

La puerta de enlace estandar se activa cuando
el participante en la comunicacién no se
encuentra en la propia red. La puerta de enlace
estandar ha de encontrarse en la propia red.
En caso de haber activado el DHCP, aqui se
muestra el valor especificado por el servidor
DHCP.

783

Velocidad en baudios

Valor de indicacién, no modificable. Muestra la
velocidad de transmisién actual de la conexién
Ethernet. Durante la inicializacién se muestra
el valor "0".

784

Direccion MAC

Valor de indicacién, no modificable. Muestra la
direccion MAC, es decir, la direccion Ethernet
nivel 2 de la interface, asignada de forma
inequivoca en todo el mundo.

785

DHCP / Startup
Configuration

DHCP / parametros
almacenados

+ DHCP: Después de activar la tension de
alimentacion, la opcion recibe sus
parametros IP (P780 - P782) del servidor
DHCP.

+ Parametros IP almacenados: Tras
conectar la tension de alimentacion, la
opcién comienza a funcionar con los
parametros IP almacenados.
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Parametros para configurar la comunicacion a través de la opcion de bus de campo

N°

Parametro
Nombre

Ajuste

Significado

819

Tiempo de desbordamiento
bus de campo

Con P819 se ajusta el tiempo de vigilancia
sobre la transmision de datos a través del
correspondiente bus de campo (DFx). Si en el
bus de campo no se intercambian datos dentro
del tiempo ajustado en P819, el MOVIDRIVE®
B ejecuta la reaccion a fallo TIEMPO DE
DESBORDAMIENTO EN BUS DE CAMPO
ajustada en P831. Si en P815 se ajusta el
valor 0 6 650, no habra vigilancia sobre la
transmisién de datos a través del bus de
campo. Excepto en Modbus/TCP, el tiempo
de desbordamiento se establece
automaticamente. El cambio de este
parametro no surtira efectos.

831

Reaccién desbordamiento
de bus de campo

P.RAPID/AVISO

El fallo sélo se dispara cuando el convertidor
esta en estado HABILITADO. Con P831 se
programa la respuesta a fallo generada por la
vigilancia del tiempo de desbordamiento de
bus de campo.

870
871

872

Descripcion del valor de
consigna PO1
Descripcion del valor de
consigna PO2
Descripcion del valor de
consigna PO3

ajuste de fabrica en:

PALABRA DE
CONTROL 1
VELOCIDAD

SIN FUNCION

Con P870/P871 / P872 se define el contenido
de las palabras de datos de salida de proceso
PO1/PO2/PO3.

873

874
875
876

Descripcion del valor real Pl1

Descripcion del valor real P12
Descripcion de valor real PI3
Habilitar datos PO

ajuste de fabrica en:

PALABRA DE
ESTADO 1
VELOCIDAD
SIN FUNCION
ACTIVADO

Se define el contenido de las palabras de datos
de entrada del proceso PI11/P12/PI3.

887

Sincronizacion control ext.

On/ Off

La base temporal ajustada de serie en las
unidades MOVIDRIVE® es algo menor que

1 ms. Para realizar una sincronizacién con un
control externo se puede ajustar la base
temporal a 1 ms exacto.

888

Tiempo de sincronizacién

1-5-10s

Tiempo de ciclo para nuevos valores de
consigna de un control superior.

Véase también P885 ID de sincronizacion
SBus 1/ P895 ID de sincronizaciéon SBus 2 /
P887 Sincronizacion control ext y P970
Sincronizacion DPRAM.

970

Sincronizacion DPRAM

On / Off

MOVIDRIVE® B puede operar de forma
sincronizada con tarjetas opcionales

(p. €j. DHP11B, DFE24B).

ON: La sincronizacion con la tarjeta opcional
esta activada.

A tener en cuenta: Solo SBus1, SBus2 o
DPRAM pueden sincronizar los convertidores.
Los convertidores no pueden ser
sincronizados por varias interfaces al
mismo tiempo. SEW-EURODRIVE
recomienda ajustar P885/895 con un
identificador no utilizado en toda la red CAN.
Para realizar una sincronizacion de consignas
interpolada, tenga en cuenta los parametros
P888 y P916.

OFF: La sincronizacion con la tarjeta opcional
no esta activada.

971

Fase de sincronizacion

(2)-0-2s

Periodo de tiempo entre la sefial de pulsos y la
transferencia de los datos.

72
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6.3 Acceso a datos de proceso y parametros a través de bus de campo

El acceso a los datos de proceso y parametros es radicalmente diferente en funcién del
sistema de bus y del control utilizados.

La mayoria de los sistemas de bus permiten transmitir 10 palabras de datos de entrada
de proceso (PE) con 16 bits cada una al control y que el control envie a MOVIDRIVE®
10 palabras de datos de salida de proceso (PA) con 16 bits cada una a través del puerto
dual RAM. Ciertas opciones (p. ej. DFE24B) ademas permiten la lectura y escritura
ciclicas de 8 palabras dobles IPOSPUS®

6.4 Otras funciones de unidad a través de tarjeta opcional de bus de campo

Ademas del intercambio de datos de proceso y parametros entre el control y
MOVIDRIVE®, gracias a las opciones de bus de campo se pueden utilizar las siguientes
funciones adicionales.

6.4.1 Uso de las opciones de bus de campo en IPOSP!us®

El control de posicionamiento y de proceso IPOSPUS® integrado en MOVIDRIVE®
permite acceder directamente a los datos de proceso transmitidos a través del bus de
campo gracias a los comandos GETSYS PO-Data y SETSYS PE-Data. Para ello ajuste
el tipo de bus "3".

NOTA
Encontrara una descripcion detallada de los comandos IPOSPYS® en el manual del
i sistema "Control de posicionamiento y de proceso IPOSPUS®"

6.4.2 Ingenieria a través de bus de campo

Algunas opciones de bus de campo (p. ej. DFP21B, DFE32B o DFE33B), ademas del
acceso a los datos de proceso y parametros a través del control, permiten un acceso
de ingenieria a MOVIDRIVE® independientemente del control a través del bus de
campo. Para ello el PC de ingenieria se conecta directamente al sistema de bus con
una interface adecuada (p. ej. PROFIBUS o Ethernet). El control no debe estar
obligatoriamente en modo RUN. El acceso de ingenieria esta debidamente descrito en
los manuales de las opciones de bus de campo.

6.4.3 Ingenieria a través de bus de campo y control

Algunas opciones de bus de campo (p. ej. DFP21B, DFE24B o DFI), ademas de
acceder a los datos de proceso y de parametro a través del control, permiten la
posibilidad de acceder al MOVIDRIVE® desde un PC de ingenieria mediante el control
a través del bus de campo.

Para ello se conecta el PC de ingenieria directamente a una interface de ingenieria del
control (p. ej. interface Ethernet de Siemens S7, EtherCAT o del maestro Interbus), y
asi envia los telegramas del software de ingenieria MOVITOOLS® MotionStudio al
MOVIDRIVE® a través del bus de campo. Por regla general el control debera estar en
modo RUN.

El acceso de ingenieria mediante el control y a través del bus de campo esta descrito
en los manuales sobre las opciones de bus de campo.
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6.4.4 Diagnostico a través de servidor Web

Las opciones de bus de campo para Ethernet industrial (DFE32B y DFE33B) disponen
de un servidor Web que permite acceder de forma sencilla por Ethernet a la informacioén
sobre el estado y el diagnéstico del MOVIDRIVE®. Desde un PC de diagndstico
conectado a una red Ethernet p. ej. es posible acceder a los parametros de diagnéstico
del MOVIDRIVE® en modo lectura introduciendo la direccion IP del mismo.

El diagnéstico a través de servidor Web esta descrito en los manuales sobre las
opciones de bus de campo.

6.4.5 Motion Control

Algunas opciones de bus de campo (p. ej. DFE24B EtherCAT) permiten sincronizar
intervalos internos de unidad con un ciclo de comunicacion externo especificado
mediante el bus de campo. De esta manera se puede implementar la transmision en
ciclos sincronizados de valores de consigna y valores reales de proceso para
aplicaciones de control motriz sin efectos de aliasing.

La sincronizacion mediante el bus de campo requiere algunos ajustes especificos en
los controles y en MOVIDRIVE®. Encontrara los ajustes necesarios en los manuales de
las opciones de bus de campo.
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7 Perfil de unidad SEW

A través de las interfaces de comunicacion, el MOVIDRIVE® le ofrece un acceso digital
a todos los parametros y funciones de accionamiento. El control del variador vectorial
se realiza mediante los datos de proceso ciclicos rapidos. Por medio de este canal de
datos de proceso tiene la posibilidad no sélo de especificar los valores de consigna,
como p. ej. consigna de velocidad, tiempo de integracién para aceleracion/
deceleracion, etc., sino también de activar distintas funciones de accionamiento, como
por ejemplo habilitacion, bloqueo del regulador, parada, parada rapida, etc. Mediante
este canal también puede consultar los valores reales del variador vectorial, como p. €j.
velocidad real, corriente, estado de la unidad, niumero de fallo o también sefales de
referencia.

En combinacién con el control de proceso y posicionamiento IPOSPIUS® g canal de
proceso también se puede utilizar como conexién directa entre PLC e IPOSPIUS®  Epy
este caso los datos de proceso no los evalua el variador vectorial, sino directamente el
programa |POSPIUs®.

Mientras que, por regla general, el intercambio de datos de proceso se lleva a cabo de
forma ciclica, los parametros de accionamiento sélo pueden leerse o escribirse de
forma aciclica mediante las funciones READ y WRITE. Este intercambio de datos de
parametros le permite implementar aplicaciones en las que todos los parametros
de accionamiento importantes se encuentran almacenados en una unidad de
automatizacion superior, de manera que no es necesario realizar ningun ajuste manual
de los parametros en el variador vectorial.

La utilizacién de un sistema de bus de campo requiere funciones de control adicionales
para la tecnologia de los accionamientos, como p. €j. el control temporal del bus de
campo (desbordamiento del bus de campo) o también conceptos de parada de
emergencia especificos. Puede adaptar las funciones de vigilancia del MOVIDRIVE® a
su aplicacion. De este modo podra determinar, p. €j., qué respuesta a fallo del variador
vectorial debe activarse en caso de fallo de bus. Para muchas aplicaciones sera
adecuada una parada rapida, pero también puede congelar los ultimos valores de
consigna, de modo que el accionamiento siga funcionando con los ultimos valores de
consigna validos (p. €j. cinta transportadora). Puesto que la funcionalidad de las bornas
de control también estd garantizada en el funcionamiento con bus de campo, podra
seguir realizando conceptos de parada de emergencia independientes del bus de
campo por medio de las bornas del variador.

Para la puesta en marcha y el mantenimiento, el variador vectorial MOVIDRIVE® le
ofrece numerosas posibilidades de diagnéstico. Con la consola de programacion
DBG60B podra por ejemplo controlar tanto los valores de consigna enviados por el
maestro como los valores reales. Con él obtendra una gran cantidad de informacion
adicional sobre el estado de la interface de comunicacion. El software de ingenieria
MOVITOOLS® MotionStudio permite hacer diagndsticos aun mas cémodos ya que,
ademas de poder ajustar los parametros de accionamiento y de comunicacion, también
ofrece una indicacioén detallada de las interfaces y la informacién sobre el estado de las
unidades.
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7.1 Datos de proceso

Ajuste: BORNAS

Ajuste: RS485,
BUS DE CAMPO,
SBus

76

Por Datos de proceso (PD) se entienden todos los datos (en tiempo real) relacionados
con los tiempos de un proceso que deben procesarse y transferirse con rapidez. Se
caracterizan por ser muy dinamicos y actuales. Por ejemplo, son datos de proceso los
valores de consigna y reales del variador vectorial, pero también los estados periféricos
de interruptores de fin de carrera. Se intercambian ciclicamente entre la unidad de
automatizacién y el variador vectorial.

A través de los datos de proceso tiene lugar el verdadero control del variador vectorial
MOVIDRIVE®.

Por lo general los datos de entrada de proceso (Pl) y los de salida de proceso (PO) se
tratan por separado. De esta forma puede especificar para sus aplicaciones qué datos
de salida de proceso (consignas) debe enviar el control al variador y qué datos de
entrada de proceso (valores reales) el variador vectorial MOVIDRIVE® debe transferir
en sentido contrario al control superior.

Para controlar el variador vectorial a través de una interface de comunicacién, primero
se debe ajustar a la fuente de control y la fuente de consigna correspondientes. La
diferenciacion entre fuente de control y fuente de consigna permite las combinaciones
mas diversas, por ejemplo, el accionamiento puede controlarse a través del bus de
campo Yy utilizar el valor de consigna analégico como consigna. A continuacién, los
parametros para describir los datos de salida de proceso se utilizan para informar al
variador vectorial sobre como interpretar los datos de proceso recibidos.

Con el parametro P100 Fuente de consigna se especifica a través de qué interface de
comunicacion el variador vectorial procesara el valor de consigna.

Parametro Interface de comunicacién
RS485

Bus de campo

SBus

P100 Fuente de consigna

Con el parametro P101 Fuente de control se establece codmo se debe realizar el control
del variador vectorial. El convertidor espera recibir la palabra de control de la fuente
ajustada.

Parametro Control del convertidor a través de
Bornas
RS485
P101 Fuente de control
Bus de campo
SBus

Con estos ajustes el control del variador vectorial se realiza solo mediante entradas
binarias y en caso necesario mediante el programa de control IPOSPIUS®,

Con estos ajustes la fuente de control ajustada (RS485 / BUS DE CAMPO / bus del
sistema) actualiza la palabra de control definida en el canal de datos de salida de
proceso.

Las entradas binarias y el programa de control IPOSPIus® siguen participando en el
control.

Manual — MOVIDRIVE® MDX60B/61B Comunicacién y perfil de unidad de bus de campo




Perfil de unidad SEW

Datos de proceso

{PRECAUCION!

Por motivos de seguridad, para un control a través de los datos de proceso, el variador
vectorial siempre se debe habilitar adicionalmente en el lado de las bornas. Por lo
tanto, las bornas deben conectarse o programarse de tal modo que el variador sea
habilitado mediante las entradas binarias.

El modo mas sencillo para habilitar el variador vectorial en el lado de las bornas es p. €j.
conectar la entrada binaria DIOO (funcion /BLOQUEO REGULADOR) con sefial de
+24 V y ajustar las entradas binarias DI0O1 - DIO7 a SIN FUNCION ... La siguiente figura
muestra a modo de ejemplo el cableado y ajuste de parametros en el lado de las bornas
para controlar el variador vectorial exclusivamente a través de los datos de proceso.

_—m

L[]

\/\
X13:
-—[1 [DI0O
-2 [ DI0Y
-3 [ DI02
<[4 [ DIO3
<[5 | DI04
<6 | DIO5
—[7 bcom
—[8 | vo24
—| 9 | DGND
<[ 10[ sT11
<~ [ 11 sT12
w
X10: ‘
~—[1 [TF1
—[2 | DGND
—[3 |DB0O
4 | DO01-C
L 5 Tpoo1NO
6 | DO01-NC
—[7 D002
—[8 |vo24
<9 [vioa
—[10| DGND

L + 24V ext.

\/

Habilitacién de la etapa de salida a través de puente [1]

01234BXX

DIO0 = /Bloqueo de regulador

DI01 = Sin funcién

DI02 = Sin funcién

DI03 = Sin funcién

DI04 = Sin funcién

DI04 = Sin funcién

DI05 = Sin funcién

V024 =+24V

DGND = Potencial de referencia sefiales binarias
ST11 = RS-485 +

ST12 = RS-485 -

TF1 = Entrada TF

DGND = Potencial de referencia sefiales binarias
DBO0O0 = /Freno

DOO01-C = Contacto de relé

DOO01-NO = Contacto de relé normalmente abierto
DOO01-NC = Contacto de relé normalmente cerrado
D002 = /Fallo

V024 =+24V

VI24 = + 24 V (alimentacion externa)

DGND = Potencial de referencia sefiales binarias
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Configuracion de los datos de proceso

El variador vectorial MOVIDRIVE® se puede controlar a través de las interfaces de
comunicacioén con 1 a 10 palabras de proceso (en el caso de RS485 con 1 a 3 palabras).
El numero de datos de entrada de proceso (Pl) y de datos de salida de proceso (PO)
son idénticas.

PO
LH

?i 1> poi PO 2 PO 3
mrenersRe=lI 2 s

Pl

boo

54943AES

El ajuste de la configuracion de los datos de proceso se realiza mediante el interruptor
DIP de la tarjeta opcional (p. ej. DFI11B) o bien mediante el maestro bus durante la
puesta en marcha del sistema de bus (p. ej. PROFIBUS-DP o RS485). De esta forma
el variador vectorial recibe automaticamente el ajuste correcto. Mediante la consola de
programacion o en el punto de menu P090 Configuracién PD bus de campo del monitor
de bus de campo del MOVITOOLS® MotionStudio puede controlar la configuracién
actual de los datos de proceso.

Dependiendo de la tarjeta de bus de campo utilizada, pueden ser efectivas las
siguientes configuraciones de datos de proceso.

P090 Configuracion PD

1 palabra de datos de proceso + canal de parametros 1PD+PARAM
1 palabra de datos de proceso 1PD
2 palabras de datos de proceso + canal de parametros 2PD+PARAM
2 palabras de datos de proceso 2PD

10 palabras de datos de proceso + canal de parametros 10PD+PARAM

10 palabras de datos de proceso 10PD

Para el control por datos de proceso del variador vectorial sélo es relevante el numero
de los datos de proceso (es decir, 1PD - 10PD). Si se utilizan controles logicos
programables como maestro de bus de campo, generalmente los datos de proceso se
visualizaran directamente en la zona periférica o de I/O. En consecuencia, se debe
dotar a la zona de I/O o periférica del PLC de suficiente capacidad de almacenamiento
para los datos de proceso del variador vectorial (véase siguiente figura). Normalmente
la asignacion de direcciones entre los datos de proceso del variador vectorial y la zona
de direcciones del PLC se realiza en el médulo de maestro de bus de campo.

OW 44 §P03
ow 42| PO2
oW 40| PO Qﬁ] PO 1 |

Rango de direcciones PLC

W 44 %Pls A?l PI1_|

w42 |;PI2
w40 |;PI1
T~

55022AES
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7.3 Descripcion de los datos del proceso

Descripcién de
consigna de los
datos PO

La descripcion de los datos de proceso define el contenido de los datos de proceso a
transmitir. El usuario puede asignar individualmente todas las palabras de datos de
proceso.

Para definir las primeras 3 palabras de datos de proceso dispone de los siguientes seis
parametros de bus de campo.

» P870 Descripcion de consigna PO1
» P871 Descripcion de consigna PO2
« P872 Descripcion de consigna PO3
» P873 Descripcion del valor real PI1
» P874 Descripcién del valor real P12
+ P875 Descripcion del valor real P13

Modificando uno de los citados parametros automaticamente se bloquea la recepcion
de datos de salida de proceso para el procesamiento de consignas a través del bus de
campo. Hasta que no se active de nuevo el parametro de bus de campo

« P876 Habilitar datos PO = ON

los datos de salida de proceso recibidos no seran procesados de acuerdo con las
nuevas definiciones de valores reales y de consigna.

Las palabras de datos de proceso 4 a 10 solo se pueden leer y escribir mediante
IPOSPIUs®,

Los parametros Descripcion del valor de consigna POx definen el contenido de las
palabras de datos de salida de proceso enviadas por la unidad superior de
automatizacion a través del sistema de bus de campo (véase la siguiente figura).

P870: LIMIT. CONSIGNA PO1 P871: LIMIT. CONSIGNA PO2 P872: LIMIT. CONSIGNA PO3
(

— Palabra de control 1 ) — Palabra de control 1 ~ — Palabra de control 1
“/— Palabra de control 2 “. —Palabra de control 2 . — Palabra de control 2
— Veloc. consigna ——— — Veloc. consigna - — Veloc. consigna
— Consigna de corriente - —Consigna de corriente X — Consigna de corriente
— etc. —etc. — etc.

ﬂ |

L= PO 2 PO3

Datos de salida de proceso

Wik
[DenaRzR

oo 0
g B

55025AES

Con las palabras de datos de salida de proceso PO1, PO2 y PO3 se pueden transferir
los valores de consigna descritos a través del canal de datos de salida de proceso.
Puede elegir en qué palabra de datos de proceso se transmite la parte alta (High) o la
parte baja (Low).
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Asignacion Significado

Escalado

SIN FUNCION El ajuste SIN FUNCION hace que el variador vectorial no utilice
esta palabra de datos de salida de proceso para procesar
valores de consigna. El contenido de la palabra de datos de
salida de proceso programada en SIN FUNCION se ignora,
aungue el control especifique un valor de consigna real
mediante el sistema de bus de campo.

El ajuste SIN FUNCION bloquea el procesamiento de esta
palabra de datos de salida de proceso en el sistema del
convertidor. No obstante puede acceder a los datos de salida
de proceso en todo momento a través de IPOSPIUS®,

VELOCIDAD Con el ajuste VELOCIDAD el variador vectorial MOVIDRIVE®
interpreta como consigna de velocidad el valor de consigna
especificado en esta palabra de datos de proceso, siempre y
cuando el modo de funcionamiento ajustado (P700 Modo de
funcionamiento 1, P701 Modo de funcionamiento 2) permita
una consigna de velocidad.

En caso de que, aunque una interface de comunicacién (BUS
DE CAMPO, RS485, bus del sistema) esté ajustada como
fuente de consigna, no se haya programado ninguna consigna
de velocidad, el variador vectorial funcionara con consigna de
velocidad = 0.

CORRIENTE Con el ajuste CORRIENTE el variador vectorial interpreta como
consigna de corriente el valor de consigna especificado en esta
palabra de datos de proceso, siempre y cuando se haya
ajustado una variante con regulacién de pares como modo

de funcionamiento (P700 Modo de funcionamiento 1). De lo
contrario el variador vectorial ignorara la consigna de corriente.

1 digit = 0.2 / min

1 digito = 0,1 % Iy

POSICION LO / HI | Con el ajuste POSICION HI/ POSICION LO el variador vectorial
transfiere la consigna recibida a través de estos datos de salida
de proceso (normalmente una consigna de posicién) a modo de
valor de 32 bits al programa IPOSPIS® g |a variable IPOSPIUS®
499 SP.PO.BUS (Setpoint Position Bus).

Las consignas de posicion deben estar divididas en dos
palabras de datos de proceso, ya que generalmente la posicion
se especifica como un valor con signo de 32 bits. Por lo tanto
debe especificar tanto el valor de consigna de posicion alto
(POSITION HI) como el valor de consigna de posicién bajo
(POSITION LO). De lo contrario el variador vectorial no adopta
estos datos de salida de proceso en el programa I[POSPIUS®

VELOC. MAXIMA | Con el ajuste VELOCIDAD MAX. el variador vectorial
MOVIDRIVE® interpreta el valor de consigna transferido como
limitacién de velocidad. La limitacién de velocidad se establece
en rpm y se interpreta como valor para ambas direcciones de
giro.

El rango de valores valido para la limitacion de velocidad a
través de bus de campo corresponde con el rango de valores
del parametro P302 Velocidad maxima 1. Introduciendo la
limitacion de velocidad maxima a través de bus de campo
automaticamente se invalidan los parametros P302 Velocidad
maéxima 1, P312 Velocidad maxima 2.

CORRIENTE Con el ajuste de CORRIENTE MAX. el convertidor

MAX. MOVIDRIVE® interpreta como limitacién de corriente el datos de
salida de proceso especificado. La limitacion de velocidad se
establece de forma porcentual, en referencia a la corriente
nominal del convertidor, en la unidad % ly y se interpreta

como valor para ambas direcciones de giro.

El rango de valores valido para la limitacion de corriente a través
de bus de campo corresponde con el rango de valores del
parametro P302 Limitacién de corriente 1. Los limites de
corriente que se puede ajustar en los parametros P303
Limitacién de corriente 1y P313 Limitacién de corriente 2
también son validos a la hora de especificar la limitacién de
corriente mediante datos de proceso, por lo tanto estos
parametros con los limites de corriente maximos validos.

1 digit = 0.2 / min

1 digito = 0,1 % Iy
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Asignacion
DESLIZAMIENTO

RAMPA

Significado

Con el ajuste de DESLIZAMIENTO el convertidor MOVIDRIVE®
interpreta la palabra de datos de salida de proceso especificada
como valor de compensacién de deslizamiento.

Introduciendo la compensacion de deslizamiento a través de
bus de campo automaticamente se invalidan los parametros
P324 Compensacion de deslizamiento 1, P334 Compensacion
de deslizamiento 2.

Técnicamente solo tiene sentido especificar la compensacion de
deslizamiento a través del canal de datos de proceso en el
modo de funcionamiento VFC1-n-CTRL, ya que cambiando

la compensacion de deslizamiento es posible influenciar
indirectamente sobre el par.

El rango de valores de este valor de compensacién de
deslizamiento es idéntico al rango de valores del parametro
P324 Compensacién de deslizamiento 1y corresponde a un
rango de velocidad de 0 — 500 rpm.

Si el deslizamiento especificado mediante los datos de proceso
esta fuera de este rango de valores, en caso de ser demasiado
bajo, se aplicara el minimo, y en caso de ser excesivo, se
aplicara el maximo.

Con el ajuste RAMPA el variador vectorial MOVIDRIVE®
interpreta el valor de consigna transferido como rampa de
aceleracién o deceleracion. El valor numérico especificado
refleja el tiempo en milisegundos y se refiere a un cambio

de velocidad de 3.000 rpm.

Esta rampa de proceso no repercute sobre la funcion de parada
rapida y de parada de emergencia. Con la transmisién de la
rampa de proceso a través del sistema de bus de campo se
inhabilitan las rampas t11, t12, t21 y t22.

Escalado
1 digit = 0.2 / min

1 digito = 1ms

PALABRA DE
CONTROL 1/
PALABRA DE
CONTROL 2

La asignacion de los datos de salida de proceso con palabra de
control 1 o palabra de control 2 permite activar practicamente
todas las funciones de accionamiento mediante el sistema de
bus de campo. Encontrara la descripcion de las palabras de
control 1y 2 en el capitulo "Definiciéon de palabra de control”.

VELOCIDAD [%]

IPOS PO DATA

Con el ajuste VELOCIDAD [%)] el variador vectorial
MOVIDRIVE® interpreta la consigna transmitida en esta palabra
de datos de proceso como consigna de velocidad porcentual.
La consigna de velocidad relativa se refiere siempre a la
limitacién de velocidad maxima valida en ese momento, es
decir, P302/312 o VELOCIDAD MAX. o limitacion de

velocidad PO.

El ajuste IPOS PO-DATA provoca que el variador vectorial no
utilice esta palabra de datos de salida de proceso para procesar
valores de consigna. El sistema del convertidor ignora el
contenido de la palabra de datos de salida de proceso
programado en IPOS-PO-DATA, de forma que solo esta
disponible para su procesamiento en el programa de

control [POSPUS®,

Dentro de IPOSPUS® mediante el comando GetSys PO-Data,
puede acceder directamente a los datos de salida de proceso de
las interfaces de comunicacién. Encontrard mas informacion en
el manual relativo al control de proceso y posicionamiento
IPOSPIUS®,

4000},
=100 % Npay

Entre la unidad
superior de
automatizacion
e IPOSPIus®

se pueden
intercambiar

3 palabras
individualmente
codificadas con
16 bits cada una.
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Casos especiales
del
procesamiento
de datos de
salida de proceso

Datos de salida de
proceso de 32 bits

El ajuste por separado de la descripcion de los datos de salida de proceso permite
diversas combinaciones pero, sin embargo, no todas son utiles desde el punto de vista
técnico.

Ademas de los datos de salida de proceso, generalmente también se utilizan las bornas
de entrada di(gitales y, en casos especiales, la consigna analdgica del variador vectorial
MOVIDRIVE™.

Falta Si se ha introducido una interface de comunicacién como fuente de consigna y en
especificacion de la descripcion de los datos de salida de proceso no se ha programado ninguna
consigna a través consigna, el convertidor genera internamente la consigna = cero.

de bus de campo

No se ha Si se ha introducido una interface de comunicacion como fuente de control y en la
especificado descripcion de los datos de salida de proceso no se ha programado ninguna
palabra de control palabra de control, el convertidor genera internamente el comando

a través de bus de | HABILITACION.

campo

Asignacion doble En caso de que varias palabras de datos de salida de proceso contengan la misma
del canal de datos | descripcion de consigna, solo sera valida la primera palabra de datos de salida de
de salida de proceso leida. El orden de procesamiento de las palabras de datos de salida de
proceso proceso en el variador vectorial es PO1 - PO2 - PO3, es decir, si p. ej. PO2 y PO3
tienen la misma descripcién de consigna, la Unica efectiva sera PO2. El contenido
de PO3 sera ignorado.

Los datos de proceso con una longitud mayor que 16 bits, es decir, que ocupan mas de
una palabra de datos de proceso, no se procesaran en el variador vectorial hasta que
se representen totalmente en el canal de datos de proceso.

{PRECAUCION!

Las consignas de posicion deben transferirse consistentemente.

Puede ocasionar: De lo contrario el variador vectorial podria desplazarse a posiciones
indefinidas ya que, p. €j., una consigna de posicién Low y una nueva consigna de
posicion High podrian ser efectivas al mismo tiempo.

Encontrara mas informacién sobre la consistencia de datos y las técnicas de
programacion relacionadas en el manual de planificacion del médulo de conexién del
maestro de su unidad de automatizacion.

Habilitar datos PO

[ P876: Habilitar datos PO

(0] [
BH-; le=>| Po1 | Poz | o3 U_/_
ll]@@@@@[ﬂd Datos de salida de proceso

55030AES

Si cambia el parametro Descripciéon de consigna PO1 - PO3 provoca el bloqueo
automatico de los datos de salida de proceso con Habilitar datos PO = no. El canal de
datos de salida de proceso no podra volver a procesar datos hasta que se ajuste el
parametro Habilitar datos PO = Si (p. ej. en el control superior).

NO Datos de proceso de salida bloqueados.
El variador vectorial sigue procesando valores de consigna hasta que se vuelven a activar las
consignas de bus de campo con los ultimos datos de salida de proceso validos (congelados).

Si Datos de proceso de salida habilitados.
El variador vectorial trabaja con los datos de salida de proceso especificados por el maestro.
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Procesamiento de Los datos de entrada de proceso del convertidor (valores reales, informaciones
datos PO/ PI adicionales, etc.) se pueden leer a través de todas las interfaces de comunicacioén del
convertidor y no estan acoplados a las fuentes de control y consigna.

RS485 BUS DE CAMPO Bus de sistema 1 Bus de sistema 2
O < < <
PO1 PO1 PO 1 PO 1 N
PO2 PO2 PO2 PO2
PO3 PO3 PO3 PO3 [

Y% % \ \

100 fuente de consigna 101 fuente de control
Consignas n/l Palabra de control 1
Palabra de control 2

Limitaciones n/l
Rampa, deslizamiento

‘si

876 Habilitar datos PO \

Diagnéstico de bus
|870 Descripcion de consigna PO1| PO 1 I 094 Consigna PO1 [hex] ]
[871 Descripcién de consigna PO2] PO2 | 095 Consigna PO2 [hex] |
|872 Descripcion de consigna POS‘ PO3 I 096 Consigna PO3 [hex] ]

<

\\\\h\ 2 { Control de accionamiento D s

L. Procesamiento de consigna
Entradas binariag

Diagnéstico de bus

[873 Descripcion del valor real PI1] Pl i | 097 PI1 Valor real [hex] |

[874 Descripcion del valor real P12] PI2
PI3

| 098 PI2 Valor real [hex] |
| 099 PI3 Valor real [hex] |

|875 Descripcion del valor real PI3|

RS485 BUS DE CAMPO Bus de sistema 1 Bus de sistema 2
63787AES
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Descripcioén de
valor real de los
datos Pl

Los parametros Descripcion de valor real Pl1 - PI3 definen el contenido de las palabras
de datos de entrada de proceso que el variador vectorial transfiere a la unidad superior
de automatizacion (véase siguiente figura). Cada palabra de datos de proceso se define
con un parametro propio, de forma que para describir los datos de entrada de proceso
se precisan tres parametros.

P875: LIMIT. VAL.REAL.PI1 P875: LIMIT. VAL.REAL.PI2 P876: LIMIT. VAL.REAL.PI3
( — Palabra de estado 1 4 — Palabra de estado 1 — Palabra de estado 1
— Palabra de estado 2 — Palabra de estado 2 . — Palabra de estado 2
. — Val. real veloc. ——— — Val. real veloc. : — Val. real veloc.
< — Val. real corr. aparente .~ —Val. real corr. aparente \_— Val. real corr. aparente
— etc. —etc. — etc.
(0 'j l J
NiHi <:3’ PI1 Pl 2 PI3 U<::'
——— Datos de entrada de proceso
0 2

55029AES

Con las palabras de datos de entrada de proceso PI1 a PI3 se pueden transferir los
siguientes parametros a través del canal de datos de proceso. Los valores de 32 bits,
como p. ej. la posicion real, se transmiten en 2 palabras de datos de proceso. Puede
elegir en qué palabra de datos de proceso se transmite la parte alta (High) y la parte

baja (Low).

Asignacion

Significado Escalado

SIN FUNCION

Asignando una palabra de datos de entrada de proceso con SIN
FUNCION hara que el sistema del convertidor no actualice la
palabra de datos de entrada de proceso. En este caso
generalmente MOVIDRIVE® devuelve al control superior

el valor 0000hex.

VELOCIDAD

Con el ajuste VELOCIDAD el variador vectorial devuelve al 1 digit = 0.2 / min
sistema superior de automatizacion el valor real de velocidad

actual en la unidad rpm.

Solo es posible devolver un valor real de velocidad exacto cuando

el variador vectorial pueda determinar la velocidad real del motor

mediante una realimentacion de velocidad. Para aplicaciones con

compensacion de deslizamiento, la desviacion de la velocidad real

del motor depende Unicamente de la exactitud de la compensacién

de deslizamiento ajustada por el usuario.

CORRIENTE
SALIDA

Con el ajuste CORRIENTE DE SALIDA, el variador vectorial 1digito = 0,1 % Iy
devuelve al sistema superior de automatizacion el valor real de la

corriente de salida con la unidad [% In] (porcentual, respecto a la

corriente nominal del variador vectorial).

CORRIENTE
ACTIVA

Asignando una palabra de datos de entrada de proceso con 1digito = 0,1 % Iy
CORRIENTE ACTIVA el variador vectorial devuelve al sistema

superior de automatizacion el valor real de la corriente activa con

la unidad % I, .

POSICION LO / HI

Los valores reales de posicion deben ir distribuidos en dos
palabras de datos de proceso ya que la posicién generalmente de
transmite como integer32. Esto significa que debe especificar tanto
el valor real de posicién alto (high) como el valor real de posicién
bajo (low). El variador vectorial solo transmite valores reales de
posicién validos en los modos de funcionamiento con
realimentacion de velocidad.

PALABRA DE
ESTADO 1/
PALABRA DE
ESTADO 2

La asignacioén de la palabra de estado 1y la palabra de estado 2
a los datos de entrada de proceso permite acceder a diversa
informacioén adicional, avisos de error y de referencia.
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Asignacion

VELOCIDAD [%)]

Significado

.Con el ajuste VELOCIDAD [%] el variador vectorial devuelve al
sistema superior de automatizacion el valor real de velocidad

relativo en la unidad % np,,y / P302.

Escalado

400056,
=100 % Npax

DATOS IPOS PI

Con el ajuste IPOS PI (IPOS Process Input Data) el programa
IPOSPIUS® puede enviar un valor real individual al control superior

Entre la unidad
superior de

mediante los datos de entrada de proceso. Por lo tanto, este ajuste automatizacién

permite que el programa IPOSPIUs® y el control superior puedan
intercambiar por el canal de datos de proceso hasta 48 bits

codificados individualmente.

Dentro de IPOSPUS® puede describir directamente los datos de
entrada de proceso con el comando SetSys Pl-Data. Encontrara
mas informacion en el manual relativo al control de proceso y

posicionamiento IPOSPIUS®,

e IPOSPIUs®

se pueden
intercambiar

3 palabras
individualmente
codificadas con
16 bits cada una.

Escalado de los
datos de proceso

Los datos de proceso siempre se transmiten a modo de valores de coma fija para que
se puedan calcular facilmente en los procesos de la instalacion en marcha. Los

parametros con la misma unidad de medicion reciben la misma escala, de esta manera
es posible realizar comparaciones directas entre valores de consigna y valores reales
en el programa de aplicacién de la unidad superior de automatizacion. Existen los
siguientes cuatro tipos de datos de proceso:

* Velocidad en rpm

+ Corriente en % ly (corriente nominal)

* Rampaenms

¢ Posicion en incrementos.

Las diferentes variantes de la palabra de control o de estado se codifican como campo
de bit y se tratan en un capitulo aparte.

Datos de proceso Tipo Resolucién Referencia Rango
Velocidad de consigna / Integer 16 1 digit=0.2 min™! —-6553.6 ... 0 ... +6553,4 r.p.m.
Valor real de velocidad / 8000hey --- O ... 7TFFFpex
Limitacién de velocidad
compensacion de deslizamiento
Velocidad de consigna relativa [%] / | Integer 16 1 digito = 0,0061 % | Velocidad —200 % ... 0 ... + 200 % - 0.0061 %
Valor real de velocidad relativa [%] (400046 = 100 %) | maxima del 8000pey -0 ... 7FFFpex
convertidor
Valor real de corriente aparente / Integer 16 1digito = 0,1 % Iy Corriente -3276.8% ....0 ..... +3276.7 %
Valor real de corriente activa / nominal del 8000p¢y -..- 0 ..... 7TFFFpex
Consigna de corriente variador
Limitacién de corriente vectorial
Rampa de proceso acel. / Unsigned 16 = 1 digito =1 ms delta-f =100 Hz | 0 ms ... 65535 ms
Rampa de proceso decel. 0000hex ... FFFF}ex
Valor real de posicion / Integer 32 1 vuelta de motor = —188.743.680° .... 0 ..... +188.743.679°
Consigna de posicién 4096 incrementos, —-524 288 .... 0 .... +524287 vueltas de
por lo tanto motor
1 digito = 360°/4096 8000 0000ygy --- O ... 7FFF FFFF} e
high low high low
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Cuando el motor esta debidamente conectado, los valores de velocidad positivos
indican la direccion de giro de motor DERECHA y en las aplicaciones de elevacion
indican direccion de giro DERECHA = ASCENDENTE.

{PRECAUCION!

Tratamiento consistente de ambas palabras de datos de salida de proceso para
posiciones.

Puede ocasionar: El servoconvertidor podria desplazarse a posiciones indefinidas ya
que, p. €j., una consigna de posicién Low y una nueva consigna de posicion High
podrian ser efectivas al mismo tiempo.

A la hora de trabajar con consignas de posicion en el programa de aplicacién de la
unidad superior de automatizacion, asegurese de tratar consistentemente ambas
palabras de datos de salida de proceso en las que se transmita la posicion. Esto
significa que la consigna alta de posicion (high) siempre debera transmitirse junto con
la consigna baja de posicion (low).

Ejemplos

Datos de Valor Escalado Dato de proceso
proceso transferido
) Derecha 400 r.p.m. | 400/0,2 = 20004ec = 07D0pey 20004ec O 07DO0pex
Velocidad
Izquierda 750 r.p.m. | — (750/0.2) = 37504ec = F15Anex —37504ec O F15Apey
Derecha 25 % fray | 25 X (16384/100) = 409646 = 10004, 409646, 0 10006y
Velocidad Izquierd 75 x (16384/100) 12288
relativa Zquieraa —/oX == dec = _
75%f D000y 122884ec 0 D000 ey
45 % Iy (45/0.1) = 450465 = 01C2ey 45040 0 01C20x
Corriente
115,5 % Iy (115.5/0.1) = 11554 = 048364 11554ec bzw. 0483pcx
R 300 ms 300 ms — 3004eg = 012Cex 30040 bzw. 012Cpey
ampa
P 14s 1.4 5 = 1400 ms — 4004e; = 057864 14004e; bzw. 05780y
35 revol. lzquierda | -35 x 4096 = - 1433604, = FFFD D000 o, EE D DO00e,
Posicién
19 revol. Derecha | 19 x 4096 = 7782440, = 0001 3000p0, Oh?g; 3000hec
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7.4 Control de proceso
7.4.1 Definicion de palabra de control

La palabra de control tiene una longitud de 16 bits. Cada bit tiene asignada una funcion
del variador vectorial. El byte low se compone de 8 bits de funcién fijamente definidos
que siempre son validos. La asignacion del bit de control de mayor valor varia en las
diferentes palabras de control.

A través de la palabra de control no se pueden activar funciones que no son
compatibles con el variador vectorial. Los bits de la palabra de control se deben
considerar reservados y el usuario los debera ajustar a 0 logico.

Bloque de control  En la parte de menor valor de la palabra de control (bits 0 a 7) hay 8 bits de funcion
basico fijamente definidos para las funciones de accionamiento principales. La siguiente tabla
muestra la asignacién del bloque de control basico.

Bit Funcién
0 Blogueo de regulador = "1" / habilitacién = "0"
1 Habilitacién = "1" / parada rapida = "0"
2 Habilitacién = "1" / Parada = "0"
3 Mantenimiento de posicion: no activo = "1" / activo = "0"
4 Conmutacién de integrador: Integrador 1 = "1" / integrador 2 = "0"
5 | Conmutacién de juego de parametros: juego de parametros 2 = "1" / juego de parametros 1 ="0"
6 Reset: reestablecer error pendiente = "1" / no activo = "0"
7 Reservado
8
9
10
1
12 En funcién de palabra de control
13
14
15
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7.4.2 Enlace de los comandos de control relevantes para la seguridad

Basicamente los comandos de control
« BLOQUEO REGULAD.
« PARADA RAPIDA / PARADA

+ PARADA
+  MANTENIMIENTO DE POSICION
» HABILITADO

se pueden activar simultaneamente mediante la fuente de control ajustada, las entradas
binarias asi como el programa de control IPOSPUS®_E| enlace de estas funciones de
control teniendo en cuenta aspectos relevantes para la seguridad se hace priorizando
cada uno de los comandos de control. A modo de ejemplo, la siguiente figura muestra
que para habilitar el variador vectorial los tres bloques de procesamiento
(procesamiento de bornas, procesamiento de palabras de control y programa
IPOSp'“S®) deben generar la habilitacion. Tan pronto como uno de los tres bloques de
procesamiento dispare un comando de control con prioridad alta (p. ej. PARADA o
BLOQUE DE REGULADOR), éste sera efectivo.

Tras la activacion del \{ariador vectorial generalmente IPOS emite el comando
de control HABILITACION, de forma que el accionamiento se puede controlar sin
necesidad del programa IPOSPIUs®,

plus®

Normalmente las entradas binarias se mantienen activas también cuando el control del
variador vectorial se realiza a través de los datos de proceso (P101 Fuente de control
= RS485/BUS DE CAMPO/SBus). Las funciones relevantes para la seguridad, como el
bloqueo de regulador o la habilitacion, se procesan simultaneamente tanto en la regleta
de bornas como en el bus de campo, por esta razén, para permitir el control a través de
bus de campo, se debe habilitar el variador vectorial en el lado de las bornas. Todas las
funciones que se pueden activar tanto mediante las bornas como a través de la palabra
de control, se procesan con una funcién O (OR). La siguiente figura muestra el estado
de la unidad (display de 7 segmentos) dependiendo de las diferentes fuentes de control
(bornas, bus o palabra de control IPOS)

Dcha./Parar = 0 — BUS:B‘t 0=1
. it0=1—J
BORNAS: Izda./Parar = 0—| XOR AND |
P101= —|
Habilitacion / Parada = 0 SBus/RS485/bus de campo
L (|Palabra de control IPOS: (

Bit2 =0 — f r — Bit30 = 1 |-
BUS: OR B ) OR

P101= —— AND Blornas. g o [—

oqueo regulador =
SBus/RS485/bus de campo q g BLOQUEHO REGULAD.

Bit0=1 PARADA _

Palabra de control IPOS: B:H -1 "
wgn__ [ " H— Estado de la unidad
wg [
gy mg nge 4_/1 eadio
ALTO Bornas: —
MANTENIMIENTO DE POSICION Fallo ext. = 0—]
Bornas: Palabra de OR |
. Mantenimiento f Parada =0 — H control IPOS: Bit 11 =1—
BORNAS: de posiciéon = 0 OR
OR ||
BUS: Bit 3=0—
AND || )
P101= —| BUS: Bit 1=0—

SBus/RS485/bus de campo P10l AND

Palabra de
control IPOS:

SBus/RS485/bus de campo

Bit13=1

65058AES
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Por razones de seguridad, el bloque de control basico esta definido de forma que el
variador vectorial con la palabra de control 0000y, asume el estado Sin habilitacion, ya
que todos los sistemas maestros de bus de campo convencionales reestablecen las
salidas a 0000y en caso de error. En este caso, el variador vectorial realiza una
parada rapida y a continuacién activa los frenos mecanicos.

7.4.3 Ordenes de control

Control del Si se ha habilitado el variador vectorial por las bornas, se puede controlar con el bit
variador vectorial 0 - bit 2 o bit 0 - 3 para aplicaciones con realimentacion de velocidad del bloque de
con bit0-3 control basico.

Bit 3: mantenimiento de
posicién / habilitacion
Bit 2: Habilitado/Parada

Bit 1: Habilitado/Parada rapida
Bit 0: Bloqueo regulador /

[ Habilitado

Prioridad ‘Comant':io de Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bito
control:
bastante Bloqueo . X X X 1 p. €. 01pey, 03pex,
regulador: 05hex, 07hexs
Parada rapida: X X 0 0 p. €j. 00phey, 04hey
Parada: X 0 1 0 p. €j. 02}y
. Solo en el caso de
g"a"te"."?,'e'_‘m 1 1 1 0 n-Reg./CFC/Servo
e posicion: 0E
hex
poco Habilitacién: 0 1 1 0 066
X = irrelevante
Comando de Con el comando de control bloqueo de regulador puede bloquear las etapas de potencia
control "bloqueo del variador vectorial y ajustarlo a una impedancia alta. Al mismo tiempo el variador
de regulador” vectorial activa el freno de motor mecanico, de esta forma el accionamiento se detiene

inmediatamente por la accion del freno mecanico. Los motores que no disponen de un
freno mecanico se detienen lentamente al utilizar este comando de control.

Para desencadenar el comando de control bloqueo de regulador basta con ajustar el bit
0: bloqueo de regulador/habilitacién en la palabra de control, ya que los demas bits son
irrelevantes. De esta maneta este bit de control posee la maxima prioridad en la palabra

de control.
Comando de Con el comando de control parada rapida ordena al variador vectorial que decelere a la
control "parada rampa de parada rapida valida en ese momento. Por consiguiente seran efectivas las
rapida” siguientes rampas de parada rapida:

+ P136 T13 rampa de parada (con juego de parametros 1 activo)
+ P146 T23 rampa de parada (con juego de parametros 2 activo)

La rampa de proceso que haya podido especificar a través del bus de campo no
repercute sobre la parada rapida.

Este comando de control se activa reestableciendo el bit 1: habilitacién / parada rapida.
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Comando de
control "Parada”

Comando de
control "Habilitar"

Comando de
control
"Mantenimiento
de posicién"

Seleccion
del juego de
parametros valido

Reset tras error

Con el comando de control Parada ordena al variador vectorial que realice una
deceleracion. Si se transmite la rampa de proceso a través del bus de campo, el
comando de control utiliza como rampa de deceleracion el valor de rampa especificado
en ese momento. De lo contrario, dependiendo del juego de parametros y de integrador
ajustado, el variador vectorial utiliza la tipica rampa decel. de integrador.

El comando de control Parada se desencadena con el bit 2: habilitacion / parada

Con el comando de control Habilita habilita el variador vectorial a través del sistema de
bus de campo. Si se transmite la rampa de proceso a través del bus de campo, el
comando de control utiliza como rampa de aceleracion el valor de rampa especificado
en ese momento. De lo contrario, dependiendo del juego de pardmetros y de integrador
ajustado, el variador vectorial utiliza la tipica rampa acel. de integrador.

Para el comando de control Habilitar los tres bits deben estar ajustados en Habilitacién
(110pin)-

Ajustando el bit 3 al valor "1" puede activar la funcién Mantenimiento de posicién en
modo de funcionamiento regulado por velocidad. La funcién genera una parada en la
rampa de integrador valida y a continuacion mantiene la posicion. En los modos de
funcionamiento sin realimentacion de velocidad este bit no es efectivo y la funcién no
se activa.

El juego de parametros valido se selecciona mediante el bit 5 de la palabra de control.
Normalmente se puede conmutar el juego de parametros solo en estado Bloqueo de
regulador.

Este bit tiene un enlace O (OR) con la funcién de bornas de entrada Conmutacién de
juego de parametros, por lo tanto el estado l6gico "1" de la borna de entrada O (OR) del
bit de la palabra de control activa el juego de parametros 2.

Con el bit 6 de la palabra de control, en caso de fallo se realiza un reset a través del

canal de datos de proceso. Solo es posible realizar un reset con un flanco 0/1 en la
palabra de control.
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7.4.4 Palabra de control 1

Potenciémetro de
motor a través de

bus de campo

La palabra de control contiene las principales funciones de accionamiento del bloque
de control basico, asi como los bits de funcién para funciones de consigna internas que
se generan dentro del variador vectorial MOVIDRIVE® en el byte con mayor valor.

Bit | Funcionalidad Asignacion

0 Bloqueo de regulador "1" / habilitacion "0"
1 Habilitacién "1" / parada rapida "0"
2 Habilitacién "1" / parada "0"
3 Mantenimiento de posicion
——— Asignacion fija
4 Conmutacion de integrador
5 Conmutacion de juego de parametros
6 Reset
7 Reservado
8 | Sentido de giro para | 0 = sentido de giro DERECHA
potenciémetro de 1 = sentido de giro IZQUIERDA
motor
9 | Aceleracion 10 9
10 | potenciometro 0 0 = no hay modificacién
de motor 1 0 =decel
Deceleracion 0 1=acel.
potenciémetro 1 1 =no hay modificacion
de motor
11 | Seleccién de las 1211
12 | consignas fijas 0 0 = velocidad de consigna a través de la palabra de datos de salida 2
internas n11 - n13 o 0 1 = consigna interna n11 (n21)
n21 - n23 1 0 = consigna interna n12 (n22)
1 1 = consigna interna n13 (n23)

13 | Conmutacién de
consigna fija

0 = se pueden seleccionar consignas fijas del juego de parametros activo a
través del bit 11/12

1 = se pueden seleccionar consignas fijas del otro juego de parametros a
través del bit 11/12

14 | Reservado Basicamente los bits reservados se deberan ajustar en cero.

15 | Reservado

Basicamente los bits reservados se deberan ajustar en cero.

Estas funciones de consigna internas se activan ajustando el parametro P100 segun la
consigna fija o el potencidmetro de motor y ajustando los correspondientes bits en la
palabra de control 1. A continuacién ya no surtira efecto la velocidad de consigna que
se especifique a través de la palabra de datos de salida de proceso SBus.

El control de la funcién de consigna potencidémetro de motor se realiza mediante la
interface de bus de campo del mismo modo que a través de las bornas de entrada
estandar. La rampa de proceso que se haya podido especificar mediante otra palabra
de datos de salida de proceso no tendra efectos sobre la funcién de potencidémetro de
motor. Por lo general solo se utilizan los siguientes integradores de potenciémetro de
motor.

+ P150
+ P151

T3 rampa acel.
T4 rampa decel.
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7.4.5 Palabra de control 2

La palabra de control 2 contiene bits de funcién para las principales funciones de
accionamiento del bloque de control basico; las bornas de entrada virtuales en la parte
de mayor valor. Se trata de bornas de entrada libremente programables que sin
embargo no estan fisicamente disponibles a causa de la falta de hardware (tarjetas
opcionales). Por ello, las bornas de entrada estan representadas en las bornas de
entrada virtuales del bus de campo. Cada borna virtual esté asignada a una borna de
entrada opcional que fisicamente no esta disponible y cuya funcionalidad se puede
programar libremente.

Bit |[Funcion Definicién
0 Bloqueo de regulador "1" / habilitacion "0"
1 | Habilitacion "1" / parada rapida "0"
2 | Habilitacién "1" / parada "0"
3 Mantenimiento de posicion . o
- p Asignacion fija
4 Conmutacién de integrador
5 | Conmutacion de juego de parametros
6 Reset
7 Reservado
8 | borna virtual 1 = P610 / entrada binaria DI10
9 | borna virtual 2 = P611 / entrada binaria DI11
10 |borna virtual 3 = P612 / entrada binaria D112
11 borna virtual 4 = P613 / entrada binaria DI13 .
- — Bornas de entrada virtuales
12 |borna virtual 5 = P614 / entrada binaria D114
13 |borna virtual 6 = P615 / entrada binaria DI15
14 |borna virtual 7 = P616 / entrada binaria DI16
15 |borna virtual 8 = P617 / entrada binaria DI17

{PRECAUCION!

Si ademas de la tarjeta opcional de bus de campo también se ha conectado la opcién
DIO11 al variador vectorial, las entradas de la opciéon DIO11 tendran prioridad. En este
caso las entradas virtuales no seran valoradas.
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7.4.6 Definicidon de la palabra de estado

Bloque de estado
bdsico

Aviso "Convertidor

operativo”

Mensaje "Datos
PO habilitados"

La palabra de estado tiene una longitud de 16 bits. El byte de menor valor, el bloque de
estado bésico, se compone de 8 bits de estado definidos fijamente que reflejan los
estados de accionamiento mas importantes. La asignacion del bit de estado de mayor
valor varia en las diferentes palabras de estado.

El blogue de estado basico de la palabra de estado contiene informaciones adicionales
necesarias para practicamente todas las aplicaciones de accionamiento.

o
-

Funcion / asignacion Definicién

Habilitar etapa final "1" / Bloquear etapa final "0"

Convertidor operativo "1" / Convertidor no operativo "0"
Datos PO habilitados "1" / Datos PO bloqueados "0"

Juego de integradores: Integrador 2 "1" / integrador 1 "0"

- Asignacion fija
Juego de parametros actual: Juego de parametros 2 "1" / juego de parametros 1 "0"

Fallo / Advertencia: Fallo / Advertencia pendiente "1" / No hay fallo "0"
Final de carrera DERECHA activo "1" / Final de carrera DERECJA no activo "0"
Final de carrera IZQUIERDA activo "1" / Final de carrera IZQUIERDA no activo "0"

N o g b~ W N~ O

Con el valor Convertidor operativo = 1 el bit 1 de la palabra de estado informa de que
el convertidor se encuentra preparado para reaccionar a los comandos de control de un
control externo. El variador vectorial no esta operativo cuando

«  MOVIDRIVE® informa sobre un error
+ esta activo el ajuste de fabrica (setup)
* no existe una alimentacion de corriente

Con Datos PO habilitados = 1 el bit 2 avisa que el variador vectorial esta listo para
reaccionar a valores de control y de consigna de las interfaces de comunicacion.
La siguiente figura muestra las condiciones que se deben cumplir para que los datos
PO estén habilitados:

[100 Fuente de consigna RS-485 [101 Fuente de consigna RS-485
BUS DE CAMPO BUS DE CAMPO
SBus 1 SBus 1
SBus 2 SBus] 2
R I
OR
[876 Habilitar datos PO [Si |
% A
AND

v

Palabra de estado bit 2: Habilitar datos PO

54681BES
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Fallo/Advertencia Con el bit 5 de la palabra de estado el variador vectorial informa sobre un posible fallo

Procesamiento de
final de carrera

0 una advertencia. En caso de que exista un fallo, el variador vectorial no seguira
estando operativo. Sin embargo, una advertencia se puede producir de forma
provisional, sin que el comportamiento de funcionamiento del variador vectorial se vea
influido. Por ello, para filtrar un fallo con precisién, ademas de este bit de fallo también
deberia evaluar el bit 1 Convertidor operativo (requisito: tension de red ON).

Bit 1: Preparado Bit 5: Fallo/Advertencia Significado

0 0 Convertidor no operativo

0 1 Fallo

1 0 El convertidor esta preparado
1 1 Advertencia

El procesamiento de final de carrera esta activo cuando dos bornas de entrada del
variador vectorial estan programados en Final de carrera DERECHA o final de carrera
IZQUIERDA. Con ello se notifica el estado actual del final de carrera al control superior,
de forma que éste pueda especificar el correspondiente movimiento de avance en el
sentido contrario. Mientras que las senales de borna del final de carrera estén 0-activos,
el estado del final de carrera de la palabra de control de variador vectorial se mostraran
como 1-activos.

7.4.7 Palabra de estado 1

La palabra de estado 1 contiene la informacion de estado en el bloque de estado basico
y el estado de la unidad o el nimero de fallo en el byte de estado de mayor valor.
Dependiendo del bit de fallo, si el bit de fallo = 0 se muestra el estado de la unidad y en
caso de fallo (bit de fallo = 1) se muestra el numero de fallo. Reestableciendo el fallo
también se reestablece el bit de fallo, de forma que se vuelve a indicar el estado de
unidad actual. Encontrara el significado de los numeros de fallo y del estado de unidad
en el manual del sistema o en las instrucciones de MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

Bit |Funcién Definicion
Etapa de salida habilitada

Convertidor preparado

Habilitar datos PO

Juego de integradores

Juego de parametros actual

Fallo/Advertencia

Final de carrera DERECHA activo

Final de carrera IZQUIERDA activo

Asignacion fija

Fallo/Advertencia?

S ©®oNOoO oM ®WN O

Bit 5 =1 — numero de fallo:
01 corriente excesiva
02 ... Estado de la unidad/namero de fallo

N
N

-
N

-
w

Bit 5 = 0 — Estado de la unidad
0x1 blogue de regulador
0x2 ...

N
N

-
[¢)]
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7.4.8 Palabra de estado 2

La palabra de estado 2 contiene la informacion de estado en el bloque de estado basico
y las bornas de salida virtuales DO10 - DO17 en el byte de estado de mayor valor.
Programando las funciones de borna de las bornas de salida se pueden procesar todas
las sefiales convencionales a través del sistema de bus de campo.

)
=

Funcion Definicion
Etapa de salida habilitada

Convertidor preparado

Habilitar datos PO

Juego de integradores

Juego de parametros actual
Fallo/Advertencia

Final de carrera DERECHA activo

Final de carrera IZQUIERDA activo

Borna virtual 1 = P630 / salida binaria DO10
9 |Borna virtual 2 = P631 / salida binaria DO11
10 |Borna virtual 3 = P632 / salida binaria DO12
11 Borna virtual 4 = P633 / salida binaria DO13
12 |Borna virtual 5 = P634 / salida binaria DO14
13 |Borna virtual 6 = P635 / salida binaria DO15
14 |Borna virtual 7 = P636 / salida binaria DO16
15 |Borna virtual 8 = P637 / salida binaria DO17

Asignacion fija

0N O~ WN O

Bornas de salida virtuales

{PRECAUCION!

Si ademas de la tarjeta opcional de bus de campo también se ha conectado al variador
vectorial la opcion DIO11, las entradas de la opcion DIO11 tendran prioridad. En este
caso las entradas virtuales no seran valoradas.
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7.4.9 Palabra de estado 3

La palabra de estado 3 contiene los mensajes de estado para aplicaciones de
posicionamiento ademas de la informacién de estado en el bloque de estado basico. En
el byte de estado de mayor valor se indica el estado de la unidad o bien el niimero de
fallo. Dependiendo del bit de fallo, si el bit de fallo = 0 se muestra el estado de la unidad
y si existe un fallo (bit de fallo = 1) se muestra el numero de fallo. Reestableciendo el
fallo también se reestablece el bit de fallo, de forma que se vuelve a indicar el estado
de unidad actual.

Bit |Funcion Definicion

0 |Motor gira

1 | Convertidor preparado

2 |Referencia IPOS

3 |IPOS en posicion . -

Asignacion fija

4 |Freno desbloqueado

5 | Fallo/Advertencia

6 Final de carrera DERECHA activo

7 | Final de carrera IZQUIERDA activo

8

9 Fallo/Advertencia?

10 |Bit 3 =1 — numero de fallo:

" 8; corriente excesiva Estado de la unidad/ntimero de
12 fallo

13 |Bit 3 = 0 — Estado de la unidad

14 0x1 bloque de regulador

15 0x2 ...
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7.4.10 Nuamero de fallo y estado de unidad

1

Estado de unidad

NOTA

Encontrara una lista actual de los nimeros de fallo y de los estados de unidad en la
relacion de parametros correspondiente al firmware de sus unidades. Encontrara
informacion adicional en las instrucciones y el manual del sistema MOVIDRIVE®
MDX60B/61B.

El display de 7 segmentos muestra el estado de funcionamiento del MOVIDRIVE® y, en
caso de fallo, un codigo de fallo o de advertencia.

Display de 7 Estado de la unidad Significado
segmentos (Byte alto en la palabra de
estado 1)

0 Funcionamiento de 24 V (convertidor no esta listo)

Blogueo regulador activado
Sin habilitacion

Corriente de parada
Habilitacién

Regulacion n

Regulacion M

Regulador de posicion
Ajuste de fabrica

Final de carrera alcanzado

O O NG WN -

-
o

Opcion tecnoldgica

Busqueda de referencia IPOSPIUS®
Reconexién en marcha

14 Medicién de encoder

-
N

-
w

—lalo[p/o/o/N[o/ua/slw/N-]o

F El nimero de fallo se indica Display de fallo (parpadeante)
en la palabra de estado

H Se muestra el estado de Funcionamiento manual
unidad real

t 16 Convertidor esperando a datos

U 17 "Parada segura" activada

* (Punto parpadeante) El programa IPOSPS® se esta ejecutando
Display parpadeante STOP desde DBG 60B
q1..99 - RAM defectuosa

Interpretacion errénea de la indicacion U = "Parada segura" activada.
Lesiones graves o fatales.

iEl mensaje U = "Parada segura" activado es so6lo informativa y no puede usarse
para la implementaciéon de funciones de seguridad!
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Ndmero de fallo
(cédigo de fallo)

El cédigo de fallo se muestra en el display de 7 segmentos de acuerdo con la siguiente

secuencia de indicacion (p. ej. codigo de fallo 100):
i
L) Parpadea, aprox. 1 s
)
Dy Indicacién apagada, aprox. 0,2 s
7]
Ll Centena (si existe), aprox. 1's
7]
(L) Indicacién apagada, aprox. 0,2 s
i
L Decena, aprox. 1 s
)
Dy Indicacion apagada, aprox. 0,2 s
]
)  Unidad, aprox. 1s
7] o
[0, Indicacion apagada, aprox. 0,2 s
T
59208AXX

Después del reset o cuando el codigo de fallo tenga de nuevo el valor "0", el display
conmuta a indicacién de funcionamiento.

El cédigo de subfallo se visualiza en MOVITOOLS® (a partir de la version 4.50) o en la
consola de programacion DBG60B.
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7.5

Mensaje de fallo
de tiempo de

Funciones de vigilancia

Para que el funcionamiento del variador vectorial MOVIDRIVE® a través de las
interfaces de comunicacion sea seguro, se han implementado una serie de funciones
de vigilancia adicionales que, por ejemplo, si falla el bus, ejecutan una funcién de
accionamiento programada por el usuario. Existen dos parametros auténomos para
cada interface de comunicacion.

+ Tiempo de desbordamiento
» Reaccion al tiempo de desbordamiento

Estos parametros permiten que, en caso de fallo de comunicacién, el accionamiento se
comporte de determinada forma dependiendo de la aplicacién.

El variador vectorial genera un desbordamiento cuando deja de recibir nuevos
telegramas a través del sistema de bus en un intervalo de tiempo determinado (tiempo

desbordamiento/ de desbordamiento). Con la respuesta a tiempo de desbordamiento se define la
tiempo de variante del fallo (fallo/advertencia) asi como la respuesta al fallo de accionamiento.
desbordamiento /
respuesta a
desbordamiento
Mensaje MOVIDRIVE® genera un mensaje de fallo de desbordamiento propio para cada
de fallo de interface de comunicacion:
desbordamiento — - -
Interface de comunicacién Numero de fallo Mensaje de fallo de
desbordamiento
Bus de campo F 28 F-BUS TIMEOUT
RS485 F 43 RS485 TIMEOUT
SBus 1 F 47 SBUS 1 TIMEOUT
SBus 2 F 46 SBUS 2 TIMEOUT
iPRECAUCION!
Ambas interfaces RS485 se vigilan conjuntamente. Esto significa que cuando una
consola DBG60B est4 conectada al z6calo XT, ya no se podra vigilar si siguen
recibiendo telegramas ciclicamente a través de la segunda interface RS485.
Tiempo de El tiempo de desbordamiento se puede ajustar por separado para cada interface de
desbordamiento comunicacion.

Interface de comunicacion Numero de Nombre de parametro Tiempo de
parametro desbordamiento

Bus de campo 819 Tiempo de 0,50 segundos
desbordamiento
bus de campo

RS485 812 Timeout RS-485 0,00 segundos

SBus 1 883 Tiempo de 0,10 segundos
desbordamiento SBus 1

SBus 2 893 Tiempo de 0,10 segundos
desbordamiento SBus 2
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Reaccion La respuesta de desbordamiento se puede ajustar por separado para cada interface
al tiempo de de comunicacion.
desbordamiento . . . - .
Numero de parametro Nombre de parametro Reaccion al tiempo de
desbordamiento
831 Respuesta TIEMPO DE P.RAPID/AVIS
DESBORDAMIENTO BUS
DE CAMPO
833 Respuesta TIEMPO DE P.RAPID/AVIS
DESBORDAMIENTO RS485
836 Reaccién DESBORDAMIENTO | P.RAPID/AVIS
SBus1
837 Reaccién DESBORDAMIENTO | P.RAPID/AVIS
SBus2

La vigilancia de desbordamiento es util para todas las interfaces de comunicacion,
sin embargo puede variar notablemente entre los diferentes sistemas de bus.

Parametro tiempo de desbordamiento Rango de valores

de bus de campo

Unidad Segundos

Rango 0,01 s a 650,00 s en pasos de 10 ms

Caso especial 0 6 650.00 = desbordamiento de bus de campo

desactivado

Ajuste de fabrica 0,5s

NOTA

En caso todos los sistemas de bus de campo (excepcion: Modbus/TCP y
o MOVILINK® mediante RS485 y SBus) el tiempo de desbordamiento (P819 o P883/

1 893) lo ajusta automaticamente el control.
Entonces los parametros P819, P883 y P893 sirven unicamente como indicadores.
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7.6 Ajuste de parametros del convertidor

Secuencia de
ajuste de
parametros

Normalmente se accede a los parametros de accionamiento del convertidor a través de
los servicios READ y WRITE especificos del bus. Los servicios adicionales se pueden
ejecutar en todos los sistemas de bus a través del canal de parametros MOVILINK®.
Este canal de parametros esta disponible en todos los sistemas de bus y mas adelante
se describe con mas detalle.

En la documentacién de las tarjetas opcionales de bus de campo encontrara mas
instrucciones de programacion para utilizar el canal de parametros MOVILINK® a través
de los diferentes sistemas de bus.

El ajuste de parametros del variador vectorial MOVIDRIVE® generalmente se hace
segun el modelo cliente — servidor, es decir, el variador vectorial solo envia la
informacion requerida por la unidad superior de automatizacién. Por lo tanto
MOVIDRIVE® normalmente tiene solo funcionalidad de servidor (véase la siguiente
figura).

F

ATHe
L I
B EAREER

CLIENT SERVER

[T=—=—Tm=T"]

Request

\ Indication

Response

Confirmation ‘~

54673AXX
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7.6.1 Estructura del canal de parametros MOVILINK®

Gestién del canal
de parametros
(byte 0)

Direccionamiento
del indice
(byte 1-3)

Rango de datos
(byte 4-7)

Byte de gestion

El canal de parametros MOVILINK® permite acceder segun el bus a todos los
parametros de accionamiento del variador vectorial. Dentro de este canal de
parametros tiene a su disposicion servicios especiales para poder leer la diversa
informacion de parametros. Principalmente se compone de un byte de gestion, un byte
reservado, una palabra de indice y cuatro bytes de datos.

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Gestion ‘ Subindice ‘ indice alto ‘ indice bajo = Datos MSB Datos ‘ Datos ‘ Datos LSB ‘
indice de parametros 4 bytes de datos

Todo el proceso de ajuste de parametros se coordina con el byte 0 "gestion". Con este
byte se ponen a disposicion importantes parametros de servicios, como la identificacion
de servicio, la longitud de datos, la version y el estado del servicio realizado.

Con el byte 2 "indice alto" y el byte 3 "indice bajo" y el byte 3 "subindice" se determina
el parametro que ha de ser leido o escrito mediante el sistema de bus de campo. Todos
los parametros de variador vectorial MOVIDRIVE® estan recogidos en el manual del
sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B. Cada parametro esta asignado a un numero
especial (indice), bajo el cual se puede leer o escribir ese parametro.

Los datos se encuentran en byte 4 a byte 7 del canal de parametros. Por tanto, se
pueden transmitir 4 bytes por cada servicio. Por norma general, los datos se introducen
alineados a la derecha, es decir, el byte 7 contiene el byte de datos de menor valor
(datos LSB), mientras que el byte 4 contiene correspondientemente el byte de datos con
mayor valor (datos MSB).

Los bits 0 - 3 contienen la identificacion del servicio, es decir, definen qué servicio se
ejecuta.

Con el bit 4 y el bit 5 se especifica en bytes la longitud de datos; para los variadores
vectoriales SEW generalmente hay que fijarla en 4 bytes.

Byte 0: Gestion
MSB LSB
Bt 7 6 5 4 3 2 1 0
‘ ‘ ‘ Identificacion de servicio:
0000 = Sin Servicio
0001 = Parametro de lectura
0010 = Escribir parametro
0011 = Escribir parametro volatil
0100 = Leer minimo
0101 = Leer maximo
0110 = Leer por defecto
0111 = Leer escala
1000 = Leer atributo

Longitud de los datos:
00 =1 byte

01 =2 bytes

10 = 3 bytes

11 = 4 bytes

Bit de dialogo

Bit de estado:
0 = Ningun fallo al ejecutar el servicio
1 = Fallo al ejecutar el servicio
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El bit 6 es el bit de dialogo. Segun el sistema de bus, tendra un significado u otro.

*« En el SBus 1 (CAN), en caso de que se haya ajustado el bit de didlogo (= 1), el
telegrama de respuesta se envia después del mensaje de sincronizacion (véase
capitulo 5.3.2)

 En el caso de RS485 y bus de campo, el bit de didlogo sirve como bit de
confirmacién entre cliente y servidor en la variante de transmision ciclica. Puesto
que en esta variante el canal de parametros se transmite ciclicamente, dado el caso
con los datos de proceso, la ejecucion del servicio en el variador vectorial se ha de
transmitir mediante el bit de dialogo 6. Para ello, el valor de este bit se cambiara
(activara) para cada servicio nuevo que se vaya a ejecutar. El variador sefializa con
el bit de dialogo si el servicio ha sido ejecutado o no. En cuanto en el control el bit
de dialogo recibido coincida con el enviado, el servicio se habra ejecutado.

El bit de estado 7 muestra si el servicio ha podido ser ejecutado correctamente o si por
el contrario ha surgido algun fallo.

Response La respuesta (response) a una solicitud de parametros (Request) esta estructurada
como se indica a continuacion:

» Elbyte de gestion del telegrama de respuesta esta compuesto como en el telegrama
de solicitud.

« El bit de estado indica si el servicio se ejecutd debidamente.

— Si el bit de estado es "0", los bits 4 y 7 del telegrama de respuesta contiene los
datos solicitados.

— Si el bit de estado es "1", en el rango de datos (byte 4 a 7) se notifica un cédigo
de error (véase apartado "Ejecucion de servicio erronea").

Descripcion de A través de los bits 0 — 3 del byte de gestién se define cada uno de los servicios de
los servicios de parametro. Los siguientes servicios de parametros son compatibles con MOVIMOT®.
parametro

No service Esta codificacion significa que no existe ningun servicio de parametro.

Read Parameter Con este servicio de parametro tiene lugar la lectura de un parametro de accionamiento.
Write Parameter Con este servicio de parametro tiene lugar la escritura no volatil de un parametro de

accionamiento. El valor de parametro escrito se almacena de forma no volatil (p. ej. en
un EEPROM). Este servicio no se debe utilizar para accesos de escritura ciclicos, ya
que los médulos de memoria sélo permiten un nimero limitado de ciclos de escritura.

Write Parameter Con este servicio de parametros se realiza la escritura volatil de un parametro de

volatile accionamiento siempre y cuando el parametro lo permita. El valor de parametro escrito
se almacena de forma volatil en la memoria RAM del convertidor y se pierde al apagar
el convertidor. Al encender de nuevo el convertidor, el valor disponible sera aquel que
se haya escrito por ultimo mediante Write Parameter.

Read Minimum Este servicio permite determinar el menor valor ajustable (minimo) de un parametro de
accionamiento. La codificacion se realiza de la misma manera que con el valor del
parametro.

Read Maximum Este servicio permite determinar el mayo valor ajustable (maximo) de un parametro de

accionamiento. La codificacion se realiza de la misma manera que con el valor del
parametro.
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Read scale

Perfil de unidad SEW
Ajuste de parametros del convertidor

Este servicio permite determinar el ajuste de fabrica (default) de un parametro de
accionamiento. La codificacion se realiza de la misma manera que con el valor del
parametro.

Este servicio permite determinar el escalado de un parametro. Para ello el convertidor
devuelve un indice de magnitudes y un indice de conversion.

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Datos MSB Datos Datos Datos LSB
Reservado indice de magnitudes indice de conversion

indice de magnitudes:

El indice de magnitudes sirve para codificar magnitudes fisicas. Con este indice se
transmite a un parametro de comunicacion la informacion sobre la magnitud fisica del
valor de parametro asociado. La codificacion se realiza segun el perfil de sensor/
actuador de la organizacion de usuarios de PROFIBUS (PNO). La entrada FFjgy
significa que no se ha especificado ningun indice de magnitudes. También puede
obtener el indice de magnitudes en la relacion de parametros del convertidor.

indice de conversion:

El indice de conversion sirve para convertir el valor de parametro transmitido a una
unidad basica Sl. La codificacion se realiza segun el perfil de sensor/actuador de la
organizacion de usuarios de PROFIBUS (PNO).

Ejemplo:
Parametros de accionamiento: P131 Rampa t11 decel. DCHA

indice de magnitudes: 4 (= tiempo con la unidad segundos)
indice de conversion: -3 (103 = mill)
Valor numérico transmitido: 3000dec

El variador vectorial interpreta el valor numérico recibido a través del bus como se indica
a continuacion: 3000 s x 103 =3s
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Read Attribute

Lista de
parametros

Ejecucioén de
servicio errénea

Este servicio permite leer los atributos de acceso asi como el indice del siguiente
parametro. La siguiente tabla muestra la codificacién de los datos para este servicio de
parametro.

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Datos MSB Datos Datos Datos LSB
Siguiente indice disponible Atributo de acceso

Los atributos de acceso estan codificados especificamente para la unidad. La definicion
de los atributos del variador vectorial MOVIDRIVE® se rige segun las siguiente tabla.

Byte 6 Byte 7
Bit Bit Significado

1 = parametro permite acceso de escritura

1 = parametro se almacena permanentemente en EEPROM

1 = ajuste de fabrica sobrescribe valor RAM

1 = ajuste de fabrica sobrescribe valor EEPROM

. 1 = valido después de inicializacién de valor EEPROM

1 = el acceso de escritura no requiere el estado bloqueo de regulador

1 = se requiere contrasefa

N o o~ WIN| =~ O

00 = parametro generalmente valido

01 = parametro asignado al juego de parametros 1

10 = parametro asignado al juego de parametros 2

11 = parametro asignado a ambos juegos de parametros

9-15 Reservado

En la relacién de pardmetros encontrara informacion detallada sobre la codificacién y
los atributos de acceso de todos los parametros.

Si el bit de dialogo recibido es igual al enviado, el convertidor habra ejecutado el
servicio.

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Gestion ‘ Subindice | indice alto | indice bajo |Error-Class  Error-Code Ad:‘l'..Code Add. Code
igh Low

l

Bit de estado = 1: Ejecucion de servicio errénea
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7.6.2 Cdbdigos de retorno del ajuste de parametros

Tipo de fallo

Cébdigo de fallo

Si se produce un error en el ajuste de parametros, el variador vectorial enviara distintos
cédigos de retorno al maestro que ajusta los pardmetros. Estos cédigos proporcionan
informaciéon detallada sobre la causa del error. Los codigos de retorno estan
estructurados segun EN 5017. Se diferencian los elementos

e Error-Class
e Error-Code
« Additional-Code

Estos codigos de retorno son validos para todas las interfaces de comunicacion del
MOVIDRIVE®.

El elemento Tipo de fallo sirve para clasificar con mayor precision el tipo de fallo. Segun
EN 50170 se diferencia entre las siguientes clases de errores.

Tipo (hex) Denominacion Significado

1 vfd-state Fallo de estado del dispositivo de campo virtual
2 application reference fallo en el programa de aplicacion

3 definition error de definicion

4 resource fallo de recurso

5 service fallo en la ejecucién del servicio

6 access fallo de acceso

7 ov fallo en el directorio de objetos

8 other Otros fallos (véase el cédigo adicional)

Exceptuando Error-Class 8 = Otro fallo, los tipos de fallo son generados por el software
de comunicacién de la tarjeta del bus de campo si falla la comunicacién. Todos los
cbdigos de retorno emitidos por el sistema del variador vectorial pertenecen al Error-
Class 8 = otro fallo. Con el elemento Additional-Code obtiene una descripcién mas
precisa del fallo. Entonces el cédigo de error Ethernet es "0".

El elemento Error Code permite obtener una descripcion mas precisa de la causa del
fallo dentro del Error Class y lo genera el software de comunicacioén de la interface de
bus de campo si falla la comunicacion.
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Cddigo adicional El cédigo adicional contiene los cédigos de retorno especificos de SEW para el ajuste
erréneo de los parametros del variador vectorial. Se devuelven al maestro clasificados
en el Error-Class 8 = ofro fallo. La siguiente tabla muestra todas las posibilidades de
codificacion existentes para el Additional-Code.

MOVILINK®
Additional Code

Error Class High Low Descripcion
0x00 Unknown error
0x01 lllegal Service
0x02 No Response
0x03 Different Address
0x04 Different Type
0x05 Different Index
0x06 Different Service
0x07 Different Channel
0x08 Different Block
0x09 No Scope Data
0x0A lllegal Length
0x0B lllegal Address

0x05 00 0x0C lllegal Pointer
0x0D Not enough memory
0x0E System Error
O0xOF Communication does not exist
0x10 Communication not initialized
0x11 Mouse conflict
0x12 lllegal Bus
0x13 FCS Error
0x14 PB Init
0x15 SBUS - lllegal Fragment Count
0x16 SBUS - lllegal Fragment Type
0x17 Access denied

Not used
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-
MOVILINK®
Additional Code
Error Class High Low Descripcién
0x00 No Error
0x10 lllegal Index
0x11 Not yet implemented
0x12 Read only
0x13 Parameter Blocking
0x14 Setup runs
0x15 Value too large
0x16 Value too small
0x17 Required Hardware does not exist
0x18 Internal Error
0x19 Access only via RS485 (via X13)
0x08 00 0x1A Access only via RS485 (via XT)
0x1B Parameter protected
0x1C "Controller inhibit" required
0x1D Value invalid
Ox1E Setup started
0x1F Buffer overflow
0x20 "No Enable" required
0x21 End of File
0x22 Communication Order
0x23 "IPOS Stop" required
0x24 Autoajuste
0x25 Encoder Nameplate Error
0x29 PLC State Error
Ejemplo: Se introdujo un indice incorrecto a la hora de ejecutar un servicio de lectura o escritura.
error de ajuste de _ —
pardmetros Cadigo (hex) Significado
Error-Class 0x08 Other
Error-Code 0x00 -
Add.-Code high | 0x00 -
Add.-Code low | 0x10 lllegal Index
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7.6.3

Lectura ciclica de
un parametro
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Ejemplo: Lectura de un parametro (READ)

La lectura de un parametro mediante las interfaces de comunicacion se realiza con una

MOVIDRIVE® (véase siguiente figura).

N

=0
:: t
2|0y
Bl i
0

[T}

]

f ]
DR R EENR

solicitud de lectura (Read-Request) de la unidad de automatizacion al variador vectorial

CLIENT |

1. Solicitud de lectura (p. €j. lectura de rampa t11a D

Read- - . . R
Request

e N

SERVER

ERECHA = indice 8470)

Read-Indication

leyendo el indice

2a. El convertidor estéw
de parametros 8470

3a. Se esta respondiendo con los datos al servicio d
(p.€j.0.55s)
8470

OK + datos de indice

O BIEN

Read-
Confirmation

3b. Servicio de lectura erréneo, mas informacion en
de retorno

Fallo + codigo de retorno
Read-Error-

e lectura

Read-Response
-—

2b. Se ha producido un fallo
No hay datos disponibles

el codigo
<«— Nhegative
Read-Response

Confirmation

54674AES

En caso de que no se pueda realizar el servicio de lectura en el variador vectorial, se

notificara mediante una respuesta negativa a

la unidad de automatizacion (negative

read response). La unidad de automatizacion recibe una confirmacion negativa (Read-
Error-Confirmation) con una descripcion detallada del fallo.

En la variante de transmision ciclica se debe cambiar el bit de didlogo para activar el
procesamiento del servicio (ejecucion servicio READ). Cuando se utilizan los tipos PDU
aciclicos, cada convertidor procesa cada telegrama de solicitud y ejecuta siempre el

canal de parametros.

El ajuste de parametros de realiza como se indica a continuacion:

1. Introduzca el indice del parametro que va a
3 (indice bajo).

leer en el byte 2 (indice alto) y en el byte

2. Introduzca la identificacion de servicio para el servicio de lectura en el byte de

gestion (byte 0).

3. En tipos PDU ciclicos, primero transfiera el servicio de lectura al convertidor

cambiando el bit de didlogo. En los tipos
siempre se evalua.

PDU aciclicos, el canal de parametros
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Puesto que se trata de un servicio de lectura, los bytes de datos enviados (bytes 4 - 7)
y las longitudes de datos (en el byte de gestién) seran ignorados y, por lo tanto, no
deberan ajustarse.

A continuacion el variador vectorial procesa el servicio Read y devuelve la confirmacion
de servicio por medio de la equiparacién del bit de didlogo.
Byte 0: Gestion
7 6 5 4 3 2 1 0
ojon 1 1.0 0 0] 1
‘ ‘ ‘ Identificacién de servicio:
0001 = Read

Longitud de los datos:
11 = 4 bytes

Bit de dialogo:
Debe sustituirse con cada pedido nuevo.
Bit de estado:

0 = Ningun fallo al ejecutar el servicio
1 = Fallo al ejecutar el servicio

X = No es relevante
0/1 = El valor del bit se cambiara

7.6.4 Ejemplo: Escritura de un parametro (WRITE)

La escritura de un parametro es analoga a la lectura de un parametro a través de la
interface de bus de campo (véase figura siguiente).

A

2

g

ol s
ol
o 0] -

f ]
B R EENR

CLIENT SERVER
|

1. Solicitud de escritura (p. ej. escribir en indice 8470 = rampa t11
a DERECHA el valor de parametro 2.5 s)

Write- ~—» WRITE (8470: 2.5 5
Request Write-Indication

2a. El indice de
parametros 8470 se ‘
ajustaa 2.5s.

3a. Se esta respondiendo con los datos al servicio

de escritura (p. €j. 0.5 s) Write-Response
ey
Writg- E 2b. Se ha producido un fallo
Confirmation No se han escrito datos
O BIEN

/

3b. Servicio de escritura erréneo, ya que p. €j. valor de y
parametro demasiado grande < negative

o torno
Fallo + codigo de 1€ Write-Response
Write-Error-

Confirmation

54675BES
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En caso de que no se pueda realizar el servicio de escritura en el variador vectorial, se
notificara mediante una respuesta negativa a la unidad de automatizacién (negative
write response). La unidad de automatizacion recibe una confirmacion negativa (Write-
Error-Confirmation) con una descripcion detallada del fallo.

Escritura ciclica En la variante de transmision ciclica se debe cambiar el bit de didlogo para activar el

de un parametro procesamiento del servicio (ejecucion servicio WRITE). Cuando se utilizan los tipos
PDU aciclicos, cada convertidor procesa cada telegrama de solicitud y ejecuta siempre
el canal de parametros.

El ajuste de pardametros se realiza como se indica a continuacion:

1. Introduzca el indice del parametro que va a escribir en el byte 2 (indice alto) y en el
byte 3 (indice bajo).

2. Introduzca los datos a escribir en los bytes 4 - 7.

3. Introduzca la identificacion de servicio y la longitud de datos para el servicio de
escritura en el byte de gestién (byte 0).

4. En tipos PDU ciclicos, primero transfiera el servicio de escritura al convertidor
cambiando el bit de didlogo. En los tipos PDU aciclicos, el canal de parametros
siempre se evalua.

A continuacion el variador vectorial procesa el servicio de escritura y devuelve la
confirmacion de servicio por medio de la equiparacién del bit de dialogo.

Byte 0: Gestion

7 6 5 4 3 2 0

ojon 1 1.0 0 1] 0
| |

Identificacion de servicio:
0010 = Escritura

Longitud de los datos:
11 = 4 bytes

Bit de dialogo:
Debe sustituirse con cada pedido nuevo.
Bit de estado:

0 = Ningun fallo al ejecutar el servicio
1 = Fallo al ejecutar el servicio

0/1 = El valor del bit se cambiara

La longitud de datos equivale a 4 bytes para todos los parametros del variador vectorial
SEW.
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Tomando como ejemplo el servicio WRITE, la siguiente figura representa el proceso del
ajuste de parametros entre el control y el convertidor a través de un tipo PDU ciclico.
Con el objetivo de simplificar el proceso, unicamente se representa el byte de gestién
del canal de parametros.

Control Variador vectorial
RS-485 (esclavo)
~— 100110010] —»
El canal de R
parametros se H 00110010 ‘ i .
prepara para el \1 00110010 | ' Se fembe el canal de
servicio de escritura. ‘ parametros pero no

H00110010

se evalla.

Se cambia el bit
de didlogo y se
transmite el servicio

al variador —01110010]| ’

vectorial. :
H 00110010 El servicio Write
——101110010] \» se procesa.

4——100110010]

Servicio Write realizado.
Confirmacion de Se cambia el bit de dialogo.

servicio recibida .

puesto que ahoralos 101110010 | > ”J
bits de dialogo enviado : B

y recibido son de 4—’/

nuevo idénticos. —— 01110010 |

Se recibe el canal de
parametros pero no

. «4—101110010] T iseevalla.

00152BES

Mientras que el maestro prepara el canal de parametros para el servicio de escritura, el
variador vectorial sélo recibe y devuelve el canal de parametros. El servicio se activa
una vez que el bit de didlogo se cambia, es decir, en este ejemplo, cuando ha cambiado
de 0 a 1. Ahora, el variador vectorial interpreta el canal de pardmetros y realiza el
servicio de escritura, responde a todos los telegramas pero permanece con el bit de
didlogo = 0. La confirmacion del servicio ejecutado se produce con la equiparacién del
bit de dialogo en el telegrama de respuesta del variador vectorial. EI maestro reconoce
entonces que el bit de didlogo recibido vuelve a coincidir con el enviado, y puede por lo
tanto preparar un nuevo ajuste de parametros.
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7.7 Indicaciones de ajuste de parametros

Ajustando los parametros del variador vectorial MOVIDRIVE® a través del sistema de
bus de campo generalmente puede acceder a todos los parametros de accionamiento.
Dado que algunos parametros de accionamiento estan directamente relacionados con
la comunicacion a través del sistema de bus de campo, a la hora de ajustar los
parametros debera tener en cuenta las siguientes indicaciones.

Ajuste de Algunos parametros solo se pueden modificar (escribir) cuando el accionamiento se
parametros encuentra en estado BLOQUEO DE REGULADOR. El accionamiento lo sefaliza con
en estado una confirmacién negativa del servicio de escritura. En la relacion de parametros puede
BLOQUEO DE consultar a qué parametros afecta esta limitacion. Sin embargo, generalmente los
REGULADOR parametros también se pueden modificar durante la existencia de un fallo o en el estado

de funcionamiento 24 V.

Ajuste de fabrica Cuando se activan los ajustes de fabrica se reestablecen practicamente todos los
parametros a su valor preestablecido (default). Para el funcionamiento con bus, esto
significa que la fuente de control y la fuente de consigna se reestablecen a sus valores
predeterminados.

NOTA

Para un control a través de los datos de proceso, se debe habilitar el variador vectorial

en el lado de las bornas. Esto significa que el ajuste de fabrica se habilita cumplidos
1 determinados requisitos. Por ello, antes de activar el ajuste de fabrica, asegurese de
que las senales de las entradas binarias no generen una habilitacion del variador
vectorial después de haber activado los ajustes de fabrica. Como medida de
precaucion, no encienda la alimentacion de red hasta que termine de ajustar los
parametros del convertidor.

Bloqueo de Activando el bloqueo de parametros a través de P803 Bloqueo de parametros = Si,

parametros evita cualquier modificacion de los parametros ajustables. La activacion del bloqueo de
parametros resulta util cuando se hayan ajustado los parametros del variador vectorial
y no sean necesarias mas modificaciones. Con estos parametros p. ej. tiene la
posibilidad de bloquear una modificacion de los parametros de accionamiento p. ej. por
parte de la consola de programacion del variador vectorial.

NOTA

Fundamentalmente el bloqueo de parametros imposibilita la escritura de parametros.
De esta forma, cuando el bloqueo de parametros esta activo, es imposible realizar un
1 acceso de escritura a través de las interfaces de comunicacion.
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Funcionamiento de MOVITOOLS® MotionStudio
Acerca de MOVITOOLS® MotionStudio

Funcionamiento de MOVITOOLS® MotionStudio
Acerca de MOVITOOLS® MotionStudio

Tareas

El paquete de software le ofrece continuidad en la ejecucion de las siguientes tareas:
» Establecer comunicacién con las unidades
» Ejecutar funciones con las unidades

Establecer comunicacion con las unidades

Para la comunicacion con las unidades esta integrado el SEW Communication Server
en el paquete de software MOVITOOLS® MotionStudio.

Con el SEW Communication Server usted prepara los canales de comunicacion. Una
vez preparados, las unidades comunican con ayuda de sus opciones de comunicacion
a través de estos canales de comunicacion. Puede operar simultdneamente como
maximo 4 canales de comunicacion.

MOVITOOLS® MotionStudio es compatible con los siguientes canales de
comunicacion:

» Serie (RS485) a través de adaptador de interfaces

* Bus de sistema (SBus) a través de adaptador de interfaces
» Ethernet

+ EtherCAT

* Bus de campo

+ PROFIBUS DP/DP-V1

+ S7-MPI

En funcién de la unidad y sus opciones de comunicacion estan disponibles distintos
canales.

8.1.3 Ejecutar funciones con las unidades

El paquete de software le ofrece continuidad en la ejecucidon de las siguientes
funciones:

» Parametrizacion (por ejemplo en el arbol de parametros de la unidad)
* Puesta en marcha

» Visualizacion y diagnostico

* Programacion

Para ejecutar las funciones con las unidades estan integrados en el paquete de
software MOVITOOLS® MotionStudio los siguientes componentes basicos:

* MotionStudio
« MOVITOOLS®

Todas las funciones corresponden con herramientas. MOVITOOLS® MotionStudio
ofrece para cada tipo de unidad las herramientas adecuadas.
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8.2 Primeros pasos
8.2.1 Iniciar el software y crear un proyecto

Para iniciar MOVITOOLS® MotionStudio y crear un proyecto, proceda del siguiente
modo:

1. Inicie MOVITOOLS® MotionStudio en el menu de inicio WINDOWS® como se indica
a continuacion:

"Inicio\Programas\SEW\MOVITOOLS-MotionStudio\MOVITOOLS-MotionStudio"
2. Cree un proyecto con nombre y ubicacion.

8.2.2 Establecer comunicacion y escanear la red

Para establecer con MOVITOOLS® MotionStudio una comunicacién y escanear su red,
proceda del siguiente modo:

1. Prepare el canal de comunicacién para comunicar con sus unidades.

Las indicaciones detalladas para configurar un canal de comunicacién las
encontrara en el apartado del tipo de comunicacién correspondiente.

2. Escanee su red (escaneado de unidades). Pulse para este fin el botdn [Start network
scan] [1] en la barra de herramientas.

DE-HB © = + X |[#scan

(1]
64334AXX

3. Seleccione la unidad que desee configurar.
4. Abra el menu contextual, haciendo un clic con el botdn derecho del raton.

Como resultado podra ver una herramientas especificas de la unidad para ejecutar
funciones con las unidades.
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8.3 Modo de comunicacion
8.3.1 Resumen

MOVITOOLS® MotionStudio diferencia entre los modos de comunicacién "Online" y
"Offline".

El modo de comunicacion lo determina Usted. En funcidon del modo de comunicacion
elegido se le ofreceran las herramientas offline o las herramientas online especificas de
la unidad.

La siguiente representacion describe los dos tipos de herramientas:

[ [2]

s Offline-Tool ﬁt\\ )

Online-Tool |

" S

64335AXX

Herramientas | Descripcion

Herramientas | Las modificaciones hechas con las herramientas offline primero "SOLO" tienen efecto

offline para la memoria RAM [2].
» Guarde su proyecto para que las modificaciones se almacenen en el disco duro [1] de
su PC.
* Lleve a cabo una "Descarga" en caso de que desee transferir las modificaciones a su
unidad [3].
Herramientas | Las modificaciones hechas con las herramientas online primero "SOLO" tienen efecto
online para la unidad [3].

* Realice una "Carga" para transferir estas modificaciones a la memoria principal [2].
» Guarde su proyecto para que las modificaciones se almacenen en el disco duro [1] de
su PC.

NOTA

El modo de comunicacion "Online" NO es una sefal de retorno que le indique que esta
1 conectado con la unidad o que la unidad esta preparada para la comunicacion.

» Si usted necesita esta sefial de retorno consulte el apartado "Activar el test de
accesibilidad ciclica" en la ayuda online (o en el manual) de MOVITOOLS®
MotionStudio.
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NOTA
» Los comandos de la gestion de proyectos (por ejemplo "Descargar”, "Cargar”, etc.),
e el estado de la unidad online, asi como el "escaneado de la unidad" funcionan
1 independientemente del modo de comunicacion seleccionado.
« MOVITOOLS® MotionStudio se inicia en el modo de comunicacion que habia
seleccionado antes de cerrar la aplicacion.

8.3.2 Seleccionar el modo de comunicacion (online u offline)

Para seleccionar un modo de comunicacion proceda del siguiente modo:
1. Seleccione el modo de comunicacion:

* "Online" [1], para funciones (herramientas online) que deben surtir efecto
directamente sobre la unidad.

« "Offline" [2], para funciones (herramientas offline) que deben surtir efecto sobre
Su proyecto.

DeE-H © + 4+ M |[*scan

[ [2
64337AXX

2. Marque el nodo de la unidad

3. Con el botén derecho del ratén abra el menu contextual para ver las herramientas
de configuracién de la unidad.
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8.4 Comunicacién serie (RS485) a través de adaptador de interfaces
8.4.1 Ingenieria a través de adaptador de interfaces (en serie)

Debido a que su unidad soporta la opcién de comunicacion "En serie", usted puede
aplicar para la ingenieria un adaptador de interfaces apropiado.

El adaptador de interfaces es un hardware adicional que puede adquirir a través de
SEW-EURODRIVE. Usted interconecta con este adaptador su PC de ingenieria con la
respectiva opcion de comunicacion de la unidad.

La siguiente tabla le muestra qué tipos de adaptadores de interfaces existen y para qué
unidades son apropiados.

Cable de conexion USB MOVIGEAR

con conector USB-A 'y Pasarelas de bus de campo
conector USB-B UFx11A

* Pasarelas de bus de campo

Tipo de adaptador de N° de Contenido de suministro Unidades

interfaces (opcién) referencia

USB11A 0824 831 1 2 cables de conexion: +  MOVIDRIVE® B

(USB a RS485) Cable de conexion TAE | = MOVITRAC® 07A
con dos conectores + MOVITRAC®B
macho RJ10 «  MOVIFIT® MC/FC/SC

uws21B 1820 456 2 2 cables de conexion: DFx
(RS232 a RS485) Cabléa de cone;qon TAE |, Tarjeta de control DHx
con dos conectores MOVI-PLC®
macho RJ10
Cable d .. » Interfaces de bus de campo
able de conexion con MFx/MQx para MOVIMOT®
conector sub-D de 9
pines
UWS11A 822.689 X | sin

(RS232 a RS485) para
rail de soporte

Ya que la mayoria de los PCs esta equipado con puertos USB en lugar de interfaces
RS232, en el siguiente capitulo solo se trata el adaptador de interfaces USB11A.

La conexién del adaptador de interfaces al MOVIDRIVE® B esta descrita en el
capitulo 4, "Interfaces serie del MOVIDRIVE® B".

8.4.2 Puesta en marcha del adaptador de interfaces USB11A

Resumen

El adapt,ador de interfaces USB11A funciona con ayuda de su direccionamiento COM
propio. Este le asigna al adaptador de interfaces el primer puerto COM disponible.

A continuacion se describe como conectar el adaptador de interfaces USB11A a su
unidad y cémo instalar los drivers si fuera necesario.
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ConectarUSB11A  La figura muestra como se conecta el adaptador de interfaces USB11A [2] a través del
a MOVIDRIVE® B zécalo XT [3] con MOVIDRIVE® B [4] y el PC [1].

&

[2]

) I
[4]

"= R

64340AXX
[1] PC
[2] USB11A con dos cables de conexion (incluidos en el volumen de suministro)
[3] Zocalo XT del MOVIDRIVE® B
[4] MOVIDRIVE® B

Para conectar el adaptador de interfaces USB11A conel PC y MOVIDRIVE® B proceda
como se indica a continuacion:

1. Conecte el adaptador de interfaces USB11A [2] con los dos cables de conexion
suministrados.

2. Introduzca el conector RJ10 del primer cable de conexién en el zécalo [3] XT del
MOVIDRIVE® B [4].

3. Introduzca el conector USB A del segundo cable de conexion en una interface USB
libre de su PC [1].

4, Si es la primera vez que utiliza el adaptador de interfaces MOVITOOLS®
MotionStudio, instale los drivers necesarios.
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Instalar los Los drivers para el adaptador de interfaces USB11A se instalan al mismo tiempo que

drivers MOVITOOLS® MotionStudio. Esto también incluye al driver para el direccionamiento
COM. Requisito es que el adaptador de interfaces estuvo conectado con su PC durante
la instalacion de MOVITOOLS® MotionStudio.

Si desea utilizar posteriormente el adaptador de interfaces USB11A, encontrara todos
los archivos de drivers necesarios en la ruta de instalacion de MOVITOOLS®
MotionStudio.

Para instalar posteriormente los drivers para el adaptador de interfaces USB11A,
proceda del siguiente modo:

1. Asegurese de que su PC dispone de derechos de administrador locales.

2. Conecte el adaptador de interfaces USB11A a una conexion USB libre de su PC.
Se reconoce el nuevo hardware y se inicia el asistente de hardware.

3. Siga las indicaciones del asistente de hardware.

4. Haga clic en el boton [Browse] y cambie al directorio de instalacion de
MOVITOOLS® MotionStudio.

5. Ajuste la siguiente ruta:
"..\Program Files\SEW\MotionStudio\Driver\FTDI_V2"

6. Haciendo clic en el boton [Next] se instalan los drivers y se le asigna al adaptador
de interfaces el primer puerto COM libre del PC.

Comprobar el Para comprobar qué puerto COM virtual fue asignado el adaptador de interfaces

puerto COM del USB11A en el PC, proceda del siguiente modo:

USB11Aenel PC 1 ggleccione en su PC el siguiente punto de menu:
[Start] / [Setup] / [Control panel] / [System]

2. Abra la ficha "Hardware".

3. Haga clic en el boton [Device manager].

4. Abra el directorio "Connections (COM and LPT)".

Como resultado podra ver qué puerto COM virtual ha sido asignado al adaptador de
interfaces, por ejemplo: "USB Serial Port (COM3)".

NOTA

° Cambiar puerto COM del USB11A para evitar conflicto con otro puerto COM.
1 Es posible que otro hardware (por ejemplo un médem interno) ocupe el mismo puerto
COM que el adaptador de interfaces USB11A.

* Marque en el Administrador de dispositivos el puerto COM del USB11A.

» Seleccione en el menu contextual el botén [Propiedades] y asigne otro puerto COM
al USB11A.

* Realice un reinicio para que se adopten las propiedades modificadas.
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8.4.3 Configuracién de comunicacion serie

Requisito es una conexion en serie entre su PC y las unidades que desea configurar.
La puede establecer, por ejemplo, con el adaptador de interfaces USB11A.

Para configurar una comunicacion serie proceda del siguiente modo:

1. Para ello pulse el botén [Configure communication plugs] [1] en la barra de
herramientas.

DB @D B 8| ik = 4+ X | [*5can

(1]
64341AXX

Se abrira la ventana "Configure communication plugs".

I 2] I3

Fonfigure communicationplios x
|_|_I _ W Activate
: ISeriaI j COM port: 1, Baud rate: AUTO R |
Ml = . | Edt.
SBus
l Elhgfnet F Activate
A | [Profibus COM port: 3, Baud rate: AUTO
S7MPI ——
KLink | it...
[ <]
Edit
I Activate
I 5l
E dit
oK H Abbrechen }-

64342AEN

2. Seleccione de la lista de seleccion [1] el tipo de comunicacién "Serial".

En el ejemplo esta activado el 1°" canal de comunicacién con el tipo de
comunicacion "Serial" [2].
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3. Haga clic en el boton [Edit] [3] en la parte derecha de la ventana "Configure
communication plugs".

Como resultado podra ver los ajustes del tipo de comunicacién "Serial".

I x|

. (1) Serial

Basic seltings | Extended settings |

COM port |1 ~|
Baudiate:  |AUTO =] Defaul: AUTO)

WoVTODISeHame | 0« Abbeechen |y

4. Si fuera preciso, cambie los parametros de comunicacion preestablecidos en las
fichas [Basic settings] y [Extended settings]. Al hacerlo, haga referencia a la
descripcion detallada de los parametros de comunicacion (— pag. 123).

12078AEN
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8.4.4 Parametros de comunicacion serie (RS485)

La siguiente tabla describe el [Basic setting] para el canal de comunicaciéon Serial

(RS485):
Parametros de Descripcion Nota
comunicacion
Puerto COM Puerto en serie con el que esta *  Siaqui no esta introducido
conectado el adaptador de ningun valor, el SEW
interfaces Communication Server utiliza el

primer puerto disponible.

* Un adaptador de interfaces
USB se identifica mediante el
suplemento "(USB)".

Velocidad en baudios Velocidad de transmision conlaque |« Valores ajustables:
el PC conectado comunica a través — 9,6 kbit/s
del canal de comunicacion con la — 57,6 kbit/s
unidad en la red. — AUTO (configuracién

predeterminada)

*  Busque el valor correcto en la
documentacion para la unidad
conectada.

* Siajusta "AUTQ", las unidades
se escanean sucesivamente
con ambas velocidades en
baudios.

* Ajuste el valor de inicio para el
reconocimiento automatico de
la velocidad en baudios en
[Settings] / [Options] /
[Communication].

La siguiente tabla describe el [Extended setting] para el canal de comunicacién Serial

(RS485):

Parametros de Descripcion Nota

comunicacion

Telegramas de parametros Telegrama con un parametro Se utiliza para transmitir un

individual parametro individual de una
unidad.

Telegramas Multibyte Telegrama con varios parametros Se utiliza para transmitir el juego de
parametros completo de una
unidad.

Tiempo de desbordamiento Tiempo de esperaen[ms]enelque |+ Configuracion predeterminada:

el maestro espera una respuesta — 100 ms (telegrama de
del esclavo tras una consulta. parametros)
— 350 ms (telegrama
multibyte)

* Aumente el valor si no se
detectan todas las unidades
durante un escaneado de la
red.

Reintentos Numero de reintentos de la Configuracion predeterminada: 3
consulta después de excederse
el tiempo de desbordamiento
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8.5 Comunicacién SBus (CAN) a través de adaptador de interfaces

8.5.1

Ingenieria a través de adaptador de interfaces (SBus)

Dado que su unidad es compatible con la opciéon de comunicaciéon "SBus", para la
ingenieria puede emplear un adaptador de interfaces apropiado.

El adaptador de interfaces es un hardware adicional que puede adquirir a través de
SEW-EURODRIVE. Con este adaptador conecta su PC de ingenieria con la respectiva
opcién de comunicacion de la unidad.

La siguiente tabla le muestra los tipos de adaptador de interfaces que existen y para
qué unidades son apropiados.

Tipo de adaptador de N° de Contenido de suministro Unidades
interfaces (opcién) pedido
Interface PC CAN de SEW | 18210597 |« Cable confeccionado con «  MOVIAXIS®
(incl. cable de conexién conector Sub-D de 9 polos | = MOVIDRIVE® B
confeccionado con para conectar a la unidad, ¢ MOVITRAC® B
resistencia de terminacion longitud 2 m +  MOVI-PLC® (basicy
integrada) * Enuna terminacién del advanced)

cable confeccionado se

encuentra montada una

resistencia de terminacion

de 120 ohmios (entre

CAN_Hy CAN_L).
PCAN USB ISO de lacasa | IPEH * Sin cable de conexién
Peak 002022 » Sin resistencia de

terminacion

Para conectar la interface PC CAN a la unidad necesita un cable de conexién adicional
con una resistencia de terminacion. Junto con la interface PC CAN de SEW se
suministra un cable de conexion confeccionado para la unidad con una resistencia de
terminacion. Por esta razon, en el siguiente apartado solo se menciona esta interface
PC CAN.

8.5.2 Puesta en marcha de interface USB CAN

Resumen

Asignacion de
conectores CAN

A continuacién se describe como conectar la interface PC CAN de SEW-EURODRIVE
a la interface SBus de su unidad y lo que debe tener en cuenta.

La siguiente figura muestra la asignacion del conector Sub D de 9 polos en la interface
PC CAN de SEW (vista en planta):

male
R
6 ®
(GND} —@ 5
7 @=—CANL
CAN_H ——@
8 & CAN GND
® 4
®
CAN Ve —rg 5
@-2— CAN_SHLD

e

64773AXX
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Conexion de la
interface USB
CAN con Ila
unidad

La conexion a través de interfaces CAN del MOVIDRIVE® B esta descrita en el capitulo
"Interfaces CAN del MOVIDRIVE® B".

La figura muestra como la interface USB CAN [2] de SEW-EURODRIVE esta conectada
a través de la interface SBus [3] con MOVIDRIVE® B [4]y el PC[1].

& ).__1

[2]

)
[4]

>

64340AXX
[1] PC
[2] Interface USB CAN con cable de conexion confeccionado con resistencia de
terminacion (incluido en el volumen de suministro)
[3] Interface SBus p. ej. X30 de la opcion DFC11B

[4] MOVIDRIVE® B

Para conectar la interface USB CAN con el PC y MOVIDRIVE® B proceda como se
indica a continuacioén:

1. Conecte el conector Sub-D de 9 polos de la interface USB-CAN con el cable de
conexion confeccionado. Asegurese de que la terminacion con la resistencia de
terminacién lleve a la interface USB CAN.

2. Conecte la segunda terminacion de cable (sin resistencia) con la interface SBus X30
de la opcion DFC11B [3] del MOVIDRIVE™ B [4].

3. Cuando la interface USB CAN esté conectada con la primera o la ultima unidad de
una red, conecte la resistencia de terminacion de la opcion DFC11B (interruptor DIP
IIRII en IIONII).

4. Introduzca el conector USB A del cable USB en una interface USB libre de su PC [1].
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8.5.3 Configuracién de la comunicacion a través del SBus

Se requiere una conexién SBus entre su PC y las unidades que desea configurar.
Puede utilizar una interface USB CAN para este propésito.

Para configurar una comunicacién SBus proceda del siguiente modo:

1. Haga clic en el simbolo "Configure communication plugs" [1] de la barra de
herramientas.

Dee-BE & 0 5 ) = + X | [ 5can

(1]

64341AXX
[11 Simbolo "Configure communication plugs"
Como resultado se abrira la ventana "Configure communication plugs".
2. Seleccione de la lista de seleccién [1] el tipo de comunicacién "SBus".
(1] [2] [3]

Kommunikationsanschliisse m x|

1 I
M aktiviersn
SBus ;I Baudrate: 500 KB |
Senell e
SBus
Ethemet o
Profibus [~ Aktivieren
S7MPI —
KLink | Be: Y
I~ Al .
----- 3
Bearbeitet
_I ™ Aktiviersn
| Bearbeiter

Ok | Abbrechen |o

64774AXX

[1] Lista de seleccién "Type of communication
[2] Casilla de verificacion "Activate”
[3] Boton [Edit]

En el ejemplo estd activado el primer canal de comunicacién con el tipo de
comunicacion "SBus" [2].
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3. Haga clic en el boton [Edit] [3] en la parte derecha de la ventana "Configure
communication plugs".

Grundeinstellungen | Enweiterte Einstellungen |

Baudrate: {500 KB | (Standard 500KB)

WOVITOOLSBMaiersua i 0% | sbtrechen

12113ADE
Como resultado podra ver los ajustes del tipo de comunicacion "SBus".

4. Si fuera preciso, cambie los parametros de comunicacion preestablecidos en las
fichas [Basic settings] y [Extended settings]. Al hacerlo, haga referencia a la
descripcién detallada de los parametros de comunicacion.
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8.5.4 Parametros de comunicaciéon para SBus

La siguiente tabla describe el [Basic setting] para el canal de comunicacién SBus:

Parametros de Descripcion Nota
comunicacion

Velocidad en baudios Velocidad de transmisién conlaque |+ Valores ajustables (longitud
el PC conectado comunica a través total de cable permitida):
del canal de comunicacion con la — 125 kbaudios (500 m)
unidad en la red. — 250 kbaudios (250 m)
— 500 kbaudios (100 m)

(ajuste preestablecido)
— 1 Mbaudios (25 m)

* Todas las unidades conectadas
deben tener capacidad para la
misma velocidad de
transferencia.

La siguiente tabla describe el [Extended setting] para el canal de comunicacién SBus:

Parametros de Descripcion Nota

comunicacion

Telegramas de parametros Telegrama con un parametro Se utiliza para transmitir un

individual parametro individual de una
unidad.

Telegramas Multibyte Telegrama con varios parametros Se utiliza para transmitir el juego de
parametros completo de una
unidad.

Tiempo de desbordamiento Tiempo de esperaen [ms]enelque < Configuracion predeterminada:

el maestro espera una respuesta — 100 ms (telegrama de
del esclavo tras una consulta. parametros)
— 350 ms (telegrama
Multibyte)

* Aumente el valor si no se
detectan todas las unidades
durante un escaneado de la
red.

Reintentos Numero de reintentos de la Configuracién predeterminada: 3
consulta después de excederse
el tiempo de desbordamiento
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8.6 Comunicacién a través de Ethernet, bus de campo o SBUSP/US
8.6.1 Conectar la unidad via Ethernet con el PC

El acceso de ingenieria a través de Ethernet, opciones de bus de campo o SBUSPIUs
esta descrita en detalle en los correspondientes manuales de las tarjetas opcionales de
bus de campo.

8.7 Ejecutar funciones con las unidades
8.7.1 Parametrizar unidades en el arbol de parametros

El arbol de parametros muestra todos los parametros de unidades, agrupados en
carpetas.

Con ayuda del menu contextual o de la barra de herramientas puede administrar los
parametros de unidades. El siguiente capitulo describe cémo leer o modificar los
parametros de unidad.

8.7.2 Leer/ cambiar parametros de unidades

Para leer o cambiar los parametros de unidades, proceda del siguiente modo:
1. Cambie a la vista deseada (vista de proyecto o vista de red)
2. Seleccione el modo de comunicacion:

* Haga clic en el botéon [Cambiar al modo online] [1], si quiere leer o cambiar
parametros directamente en la unidad.

* Haga clic en el botéon [Cambiar al modo offline] [2], si quiere leer o cambiar
parametros en el proyecto.

DeE-H © + + X [*5can

1 (2
64337AXX

3. Seleccione la unidad que desee parametrizar.
4. Abra el menu contextual y seleccione el comando [Parameter tree].
Se abre la vista "Arbol de parametros" en la parte derecha de la pantalla.
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5. Abra el "Parameter tree" hasta el nodo deseado.

e[ Parameterbiaum [Antieb3 MCOTBO015543]) | »dbx
) :ng m Ee & MOVITRACSE Paameter\Moloiparametert\Begrenzungen = x|
I o
| o MOVITRAC®E Paameter & J10StatStoppDishashi2 [Vminl[so0
= |3 i@ 0. Anzeigeweeris I Minmaidiehzshl 2 [Umnl[50
g -z 1. Sallweste/Intearatoren
= B @ 2. Reglerparameter AN2Masimakdichzahl2  [Mminl[i5000
- =28 3.. Motorparameder 913 Stomgrenze 2 [%n] [1317
30, Begrenzungen 1
i {3 31. Bagrenzungen 2
+ 32 Motorabglesch 1
- 33, Molorabgleich 2
3. IncUL-Ubemachung
3 =428 4.. Referenzmeldungen
=T 2 40 DiehzahiRelerenzmm
43, Swom-Aeferenzmeldy
44 Imax-Meldung
ﬁ 45, P1-Regler-Refarenzm
B (@ 5. Kentrolliunktionen
#-g 6. Klemmenbelegung
& (@ 7. Steustfunklionen i
-2 8. Geratefunklionen -
4| | Ll_l 1. Begrenzungen 2 | 40 Dreheshieferenzmeldung |

12079ADE
6. Haga doble clic para visualizar un determinado grupo de pardmetros de unidad.

7. Siquiere cambiar valores numéricos en campos de entrada, confirmelos con la tecla
Intro.

8.7.3 Puesta en marcha (online) de unidades

Para poner en marcha (online) unidades, proceda del siguiente modo:
1. Cambie a la vista de red.
2. Pulse el botén [cambiar al modo online] [1].

De-& o | + <+ ¥ |[*scan

[
64354AXX

3. Seleccione la unidad que desee poner en marcha.

4. Abra el menu contextual y seleccione el comando [Puesta en marcha] / [Asistente
de puesta en marchal.

Se abre el asistente de puesta en marcha.

5. Siga las instrucciones del asistente para la puesta en marcha y a continuacion
cargue los datos de la puesta en marcha a su unidad.

INDICACIONES
* En la relacion de parametros de su unidad encontrara indicaciones detalladas
i sobre los parametros de unidad.
» Encontrara indicaciones detalladas sobre el manejo del asistente de puesta en
marcha en la ayuda online de MOVITOOLS® MotionStudio.
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8.7.4 Scope interno de unidad

Con la memoria Scope interna del MOVIDRIVE® puede almacenar estados de unidad
o datos de proceso para visualizarlos posteriormente en su PC a efectos de realizar
un diagnédstico detallado. Encontrara mas informacién en la ayuda online de
MOVITOOLS® MotionStudio.

8.8 Monitor bus

Con la interface de usuario de ingenieria MOVITOOLS® MotionStudio puede utilizar la
funcién de monitorizacion de datos de proceso en el punto de menu "Monitor bus". Esta
funcion le permite la puesta en marcha y el diagndstico cémodos para utilizar el
convertidor en un sistema de comunicacion. Con ambos modos de funcionamiento,
Monitor y Control, puede elegir entre el modo de diagnéstico, en el que sélo puede
visualizar los canales de datos de proceso, y el modo de control, que le permite realizar
modificaciones a través del PC.

8.8.1 Modo de diagnéstico del monitor de bus

El monitor de bus de MOVITOOLS® MotionStudio, en el modo Monitor le permite
visualizar y analizar de forma clara los valores de consigna y reales que se intercambian
el control superior y el convertidor MOVIDRIVE® mientras la instalacion esta en marcha.

Recibe informacién sobre los tres canales de datos de proceso, como p. €j. la
descripcién de los datos de entrada de proceso Pl1 - PI3 (valores reales) y datos de
salida de proceso PO1-PQO3 (calores de consigna), asi como sobre sus valores
actuales transmitidos a través del sistema de bus.

8.8.2 Control a través del monitor de bus

En el modo de funcionamiento Control puede utilizar el monitor de bus para controlar
manualmente el convertidor desde el PC. En este modo, el comportamiento de
accionamiento del convertidor es el mismo que a través de las interfaces de
comunicacion. Este modo de funcionamiento le permite, por ejemplo, integrar de forma
sencilla el convertidor MOVIDRIVE® en los conceptos de control de datos de proceso.

Dado que MOVITOOLS® MotionStudio se comunica con el convertidor a través de la
interface serie, también puede conocer sin maestro de bus la funcionalidad de los datos
de proceso del convertidor, especificando todos los valores de consigna manualmente
a través del bus de monitor (modo de funcionamiento control).

8.9 Funcionamiento manual

El funcionamiento manual de MOVITOOLS® MotionStudio le permite el control manual
(especificacion de la velocidad de consigna y comandos de control) a través de las
interfaces serie del MOVIDRIVE® B.
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Diagnéstico de bus

El variador vectorial MOVIDRIVE® ofrece mucha informacién de diagndstico para el
funcionamiento de bus. Ademas de los parametros de descripcion de los datos de
proceso, entre las posibilidades de diagndstico se encuentra el drea de menu P090 —
P099 con los pardmetros para el diagndstico de bus. Con estos parametros puede
hacer un diagndstico sencillo de la comunicacién, incluso a través de DBG60B.

Este capitulo ofrece una vista general de los parametros de configuracion, las
posibilidades de diagndstico de datos de proceso, asi como otras posibilidades de
diagnéstico especificas de bus. La siguiente figura muestra todos los parametros de
comunicacion del variador vectorial MOVIDRIVE® que evidentemente también se
pueden utilizar para llevar a cabo un diagnéstico detallado.

Comprobacioén del ajuste de parametros

Todos los parametros del variador vectorial MOVIDRIVE® se pueden escribir y leer a
través de las interfaces de comunicacion. Puede controlar el ajuste de parametros
utilizando la consola de programacion o el programa de ingenieria MOVITOOLS®
MotionStudio.

Por ejemplo, a través de otras interfaces se pueden leer y controlar los parametros que
otro control escribe mediante el bus de campo. Puede consultar la asignacién entre el
numero de menu de la consola de programacion y el indice de parametros en el manual
del sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B y la relacion de parametros.

No es necesario comprobar si se escribié correctamente un parametro, ya que el
variador vectorial responde con un mensaje de error en caso de que se ajustara el
parametro indebidamente.
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La siguiente figura ofrece una vista general de los parametros de comunicacion del
MOVIDRIVE®.

RS485 BUS DE CAMPO Bus de sistema 1/2

‘ [ 880/890 Perfil CAN
| 881/891 Direccion SBus 1/2
‘ I 882/892 Direccién de grupo SBus 1/2
819 Tiempo de desbordam. del bus de campo | | | 3337893 Tiempo de desbordamiento SBus 1/2
|
|
l

Ajuste de los parametros de bus en
la tarjeta opcional de bus de campo

| 78x Parametro IP

[810 Direccion RS485
[ 811 Direccion de grupo RS485

l
l
[812 Tiempo de desbordamiento RS485 | [887 Control sincronizacion ext.
l
l

[831 Respuesta de DESBORDAM. de bus de campo] | | gg4/894 Velocidad de transmision SBus 12

|
|
|
|
|
[885/895 ID de sincronizacion SBus 1/2 ]
|
|
|
|
|

l833 Respuesta DESBORDAMIENTO RS485

[750 Maestro-esclavo

888 Tiempo de sincronizacién [887 Control sincronizacion ext.

[970 Sincronizacion DPRAM l [888 Tiempo de sincronizacion

Diagnéstico de bus: [889 Canal de parametros 2
[ 090 Configuracion PD bus de campo | [ 836/837 Respuesta DESBORDAM. SBus 1/2
[091 Tipo de bus de campo | [750 Maestro-esclavo

[ 092 Velocidad de transmisién bus de campo ]

[ 093 Direccién bus de campo ]

|100 Fuente de consigna

|101 Fuente de control

|870 Descripcion de consigna PO1 |873 Descripcion del valor real PI1 ]

|875 Descripcion del valor real PI3 ]

|871 Descripcion de consigna PO2 | 094 PO1 Consigna [hex]

l
|
|870 Descripcion de consigna PO1 | |874 Descripcion del valor real P12 ]

|876 Habilitar datos PO | 095 PO2 Consigna [hex]

|
l
[ 096 PO3 Consigna [hex] |
|
|
|

[097 Pi1 Valor real [hex]
[ 098 P12 Valor real [hex]

PO1 » [ 099 PI3 Valor real [hex] PI1
PO2 PI2
PO3 >__PB
1
\‘ \‘ \‘ \‘ _|  Control de accionamiento o]
Entradas binarias Procesamiento de ConSigna Salidas binarias

plus®)

IPOS”

64350AES
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9.2 Diagnéstico de los datos de entrada y de salida de proceso.

Parametros del
monitor de bus
de campo

Monitor del bus
de campo

Scope interno de
unidad

Después de ajustar los parametros de comunicacion se deben comprobar los datos de
proceso que se transmiten desde y hacia el control. Asegurese de que el orden de bytes
es correcto ("Motorola" o "Intel"), el formato de niumeros es homogéneo (decimal o
hexadecimal) y de que la manera de contar bits en un byte o una palabra sea uniforme
(bit 0-7 o bit 1-8). Las conexiones de maestro de bus de campo le ofrecen
posibilidades de diagnéstico cémodas, p. €j. las lineas de LEDs de la cubierta frontal le
permiten diagnosticar cada uno de los datos de proceso del bus de campo.

Para permitir al usuario tener un acceso aun mas facil a los valores de control y
consigna, los siguientes parametros de monitor de bus de campo el variador vectorial
MOVIDRIVE® permiten visualizar directamente los datos de proceso recibidos y
enviados por el sistema de bus de campo (véase siguiente figura).

+ P094 PO1 consigna (hex)
+ P096 PO2 consigna (hex)
+ P098 PO3 consigna (hex)
« PO095 P11 valor real (hex)
+ P097 PI2 valor real (hex)
+ P099 PI3 valor real (hex)

ME n1 (POQX Consigna Px1 (hex))

[

| E HE (POQX Consigna Px2 (hex))
E ] (POQX Consigna Px3 (hex))
EERdERREEE

Datos de entrada / salida de proceso
0006y |014Fpe, 00004
Px1 Px2 Px3

54676AES

Para ello MOVITOOLS® MotionStudio lee los datos de proceso recibidos y enviados por
el variador vectorial. No se muestran todos los ciclos de datos de proceso a causa de
las diferentes velocidades de transmision. Sin embargo, comprobando los valores que
se indican reconocera rapidamente el origen del error.

Con los parametros de monitor de bus de campo podra controlar todos los datos en
forma hexadecimal con la consola de programacion del variador vectorial. Ademas, con
el monitor de bus de campo (véase capitulo "Software de ingenieria y diagnoéstico
MOVITOOLS® MotionStudio"), el programa de ingenieria MOVITOOLS® MotionStudio
permite incluso interpretar los datos de proceso segun el perfil, como p. €j. la
representacion de velocidades de consigna en la unidad rpm..

Para diagnosticar los datos de proceso enviados ciclicamente, con el scope interno de
la unidad puede registrar los valores de entrada y de salida durante un tiempo mas
prolongado y visualizarlos en MOVITOOLS® MotionStudio. Esto le permite reconocer
las consignas erréneas que se presentan raramente. Encontrara mas informacién sobre
el sope interno p. €j. en la ayuda online del MOVITOOLS® MotionStudio.
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9.3 Posibilidades de diagndéstico para la comunicacion RS485

Si el MOVIDRIVE® tiene problemas de comunicacion al utilizar las interfaces RS485,
primero controle todos los parametros que afectan a las interfaces RS485.

Causas de fallo
habituales

Herramientas de
software

Si los pardmetros P100 y P101 estan ajustados en "RS485", puede visualizar los
valores reales transmitidos mediante los parametros P094 - P099.

Cableado defectuoso:

— ¢Las interfaces RS485 de todas las unidades estan debidamente conectadas
entre si?

— ¢ Los potenciales de tierra de todas las unidades estan debidamente conectadas
entre si?

— ¢ Se esta utilizando un cable adecuado, estando la pantalla conectada mediante
una superficie amplia?

— ¢Esta el bus disefiado como una estructura de bus lineal (sin cables de
derivacion, sin estructura de arbol o estrella)?

— No se pueden conectar resistencias de terminacion adicionales a las unidades de
SEW-EURODRIVE.

¢ Los ajustes de velocidad de transmision, tiempo de desbordamiento y direcciones
/ rangos de direcciones de todas las unidades son acordes entre si?

Solo puede haber un maestro RS485 en un bus RS485. Un maestro se deduce de

la funcion maestro-esclavo

un programa IPOSPUS® (comandos MOVILINK®)
PCs de ingenieria

controles y paneles de operador

En el caso de maestros RS485 que no fueron desarrollados por SEW-EURODRIVE,
se debe poner especial atencion a la estructura de los telegramas, la pausa de inicio
y al tiempo de retardo de caracter.

En los médems, servidores COM y otras pasarelas, también debera asegurarse de
que la estructura, la pausa de inicio y el tiempo de retardo de caracter de los
telegramas RS485 se transmiten sin modificaciones.

Si el modo de funcionamiento manual aun esta activo (o la funciéon de control del
monitor de bus de campo), posiblemente la asignacion de los datos de proceso sea
diferente que sin modo de funcionamiento manual.

¢ La vigilancia de desbordamiento esta ajustada correctamente y los datos se envian
ciclicamente?

Si al acceder a los parametros recibe un mensaje de error, la causa podria ser el
modo de funcionamiento de la unidad o el bloqueo de parametros. Se pueden
deducir otras causas del codigo de retorno.

MOVITOOLS® MotionStudio contiene las siguientes herramientas de software para
comprobar y diagnosticar la comunicacion a través de RS485. Para ello el PC de
diagndstico se conecta al bus RS485 a través del adaptador de interfaces UWS21B
(véase capitulo 4.1 "Conexion e instalacion de interfaces RS485").

MoviScan (mtscan)

MoviScan es un monitor de datos y telegramas para la interface serie. Segun la
configuraciéon del MoviScan, se pueden registrar todos los bytes o solo los
telegramas validos de MOVILINK®. El puerto COM se establece en el menu [Setting]
/ [Communication port], la velocidad de transmision esta fijamente ajustada en
9600 baudios.
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* MoviTele (mttele)

MoviTele es un programa de prueba con el que puede enviar datos individuales de
proceso y parametros. La respuesta de la unidad se representa de forma decimal o
hexadecimal. El puerto COM se establece en el menu [Setting] / [Communication
port], la velocidad de transmisién esta fijamente ajustada en 9600 baudios.

Para iniciar los programas, primero ajuste el nivel de autorizacion a 100 en el menu
[Settings] / [Authorization levels] (contrasefia 4387) del MOVITOOLS® MotionStudio.
A continuacion puede iniciar los programas "mtscan" o "mttele" a través del menu
contextual [MOVITOOLS] / [Internal Applications].

Ejemplo: lecturade  Lectura de un parametro P160 velocidad fija n11 de un convertidor con la direccion

un indice mediante  RS485 2.
RS485 Solicitud:
Byte Valor | Significado Interpretacion Ayuda
- _ Cap. "Telegramas", apartado "Estructura
0 0x02 | Senal de inicio Pregunta del telegrama de respuesta.
1 0x02 | Direccién RS485 9 Cap. "D_ir_e;csionamiento y procedimiento de
transmision".
2 0x86 Tipo de datos de Aciclicamente 8 Cap. "Estructura y longitud de los datos
usuario bytes utiles"
” Leer parametro,
3 0x31 Byte de gestion longitud 4 bytes
4 0x00 | Subindice
> 021 indi 8489
6 0x29 | naice Cap. "Estructura del canal de parametros
MOVILINK®"
7
8
9 0x00 | Datos 150000
10
Caréacter de Cap. "Estructura y longitud de los datos
1" OxBF | comprobacion de utiles", apartado "Formacién de un caracter
bloque de comprobacién de bloque"
Respuesta:
Byte Valor | Significado Interpretacion Ayuda
~ . Cap. "Telegramas", apartado "Estructura
0 0x1D | Senal de inicio Respuesta del telegrama de respuesta.
1 0x02 | Direccién RS485 9 Cap. "D_ir_gcsionamiento y procedimiento de
transmision".
Tipo de datos de Aciclicamente 8 Cap. "Estructura y longitud de los datos
2 0x86 . A
usuario bytes utiles
. Leer parametro,
3 0x31 Byte de gestion longitud 4 bytes
4 0x00 | Subindice
parametros
5 0x21 . i
—————— Indice parametros 8489 Cap. "Estructura del canal de parametros
6 0x29 MOVILINK®"
7 0x00
8 0x02
———— Datos 150000
9 0x49
10 0xFO
Caréacter de Cap. "Estructura y longitud de los datos
11 0x1B | comprobacioén de utiles", apartado "Formacién de un caracter
bloque de comprobacién de bloque™.
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9.4 Posibilidades de diagndéstico para la comunicacion CAN

Si el MOVIDRIVE® tiene problemas de comunicacién al utilizar las interfaces CAN,
primero controle todos los parametros que afectan a las interfaces CAN.

Causas de fallo
habituales

Si los parametros P100 y P101 estan ajustados en "SBus1/SBus2", puede visualizar los
valores reales y de consigna transmitidos mediante los parametros P094 - P099.

Cableado defectuoso:

— ¢Las interfaces RS485 de todas las unidades estan debidamente conectadas
entre si (CAN alto, CAN bajo, CAN tierra)?

— ¢ Los potenciales de tierra de todas las unidades estan debidamente conectadas
entre si?

— ¢ Se esta utilizando un cable adecuado, estando la pantalla conectada mediante
una superficie amplia?

— ¢Esta el bus disefiado como una estructura de bus lineal (sin cables de
derivacion, sin estructura de arbol o estrella)? ¢La longitud total del cable es
acorde con la velocidad de transmision ajustada?

— Se debe conectar una resistencia de terminacion de 120 ? al comienzo y al final,
y activarla mediante el interruptor DIP.

¢,Se han ajustado la velocidad de transmision y el perfil (CANopen, MOVILINK®) en
todas las unidades? En el perfil CANopen, con la herramienta de diagnéstico
"CANopen Configuration" de MOVITOOLS® MotionStudio puede verificar el estado
NMT vy el ajuste de parametros PDO.

Un determinado identificador CAN solo lo podra enviar una unidad al CAN.
Las siguientes funciones definen los telegramas de transmisién:

— Funcion maestro-esclavo

— Programa IPOSP"US® (comandos SCOM y MOVILINK®)
— PCs de ingenieria

— Controles

Segun la interface CAN, en una unidad se puede definir una sola vez un identificador
para un telegrama de transmision o de recepcion. La asignacion del identificador se
deduce de:

— el perfil con su identificador definido de forma fija
— el identificador de sincronizacion
— un programa IPOSP"“S® (comandos SCOM y MOVILINK®)

Si no se envian los objetos SCOM definidos en un programa IPOSPS® compruebe
si la transmision se activo con SCOMSTAT.

Si el modo de funcionamiento manual (o la funcién de control en el monitor de bus
de campo) aun esta activa, la transmision de consignas a través de CAN esta
bloqueada y posiblemente esté activa otra asignacion de datos de proceso.

¢ Lavigilancia de desbordamiento esta ajustada correctamente y los datos se envian
ciclicamente?

Si al acceder a los parametros recibe un mensaje de error, la causa podria ser el
modo de funcionamiento de la unidad o el bloqueo de parametros. Se pueden
deducir otras causas del cddigo de retorno.

Utilizacién de bus

Un telegrama CAN con 8 bytes de datos utiles tiene una longitud de hasta 130 bits
y a 500 kbaudios se transmite en 260 us. Por lo tanto en un milisegundo se pueden
enviar hasta 3 telegramas CAN, a 1 Mbaudio un maximo de 7 telegramas CAN.

Calcule una reserva de 25 % (minimo 1 telegrama por intervalo de observacion) para
repetir los telegramas que el CEM haya podido destruir.
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Herramientas de
software

Ejemplo:
Intercambio de
datos de proceso
con PCAN-View

MOVITOOLS® MotionStudio contiene las siguientes herramientas de software para
comprobar y diagnosticar la comunicacion a través de CAN. Para ello el PC de
diagndstico se conecta a una red CAN a través de una interface PC CAN (véase
capitulo "MOVITOOLS® a través de SBus").

« PCANview

PCANview muestra todos los telegramas transmitidos a través de CAN vy
proporciona una vista general de los tiempos de ciclo y el numero de telegramas.
Ademas PCANview permite enviar telegramas individuales.

« sCAN

sCAN es un monitor de datos y telegramas con funciéon de memoria para redes CAN.
La indicacion se puede ajustar conforme al perfil, segun los datos que se transmiten
a través de CAN. Los ajustes de filtro, la definicion de un archivo Trace donde se
escriben los datos leidos, y otras posibilidades de analisis proporcionan todas las
funciones de diagnodstico para el CAN.

Para iniciar los programas, a la hora de instalar MOVITOOLS® MotionStudio, se crean
accesos directos en [Start] / [Programs] / [SEW] / [sCAN and PCAN Tools].

Para intercambiar datos de proceso entre el PC y MOVIDRIVE® B a través de SBus
(CAN) conecte la interface USB CAN como se describe en el capitulo "Comunicacion
SBus (CAN) a través del adaptador de interfaces". En el MOVIDRIVE® primero debe
seleccionar el perfil MOVILINK®, leer la direcciébn SBus utilizando P881/891y la
velocidad de transmision de SBus mediante P884/894 (p. ej. con la consola DBGG0B).

A continuaciéon arranque el programa PCAN-View. Nada mas arrancarlo debe
seleccionar una red con una velocidad de transmision acorde con el MOVIDRIVE®. Si
no le aparece ninguna red CAN para seleccionar, con el programa PCAN Nets
Configuration podra crear redes CAN que estaran a su disposicion la préxima vez que
inicie PCAN-View. Asegurese de que la barra de estado de PCAN-View muestra la
velocidad de transmisidon seleccionada [4] (en este caso: 500 kbps) y el simbolo
USB [3].

B peaN-View = (===

[Fcim

Client
B 4&wia & 0

Transmit  Help

[ Message Length Data Period Count
(1] @ 0Ch 6 00 14 00 00 00 00 1
% Mew transmit message
5 ID (Hex): Length: Data (0..7):
[6] = 0oB 6 11|22 |33 | |44 | |55 | |66
[ Message Length Data Period: | 2]
& <Enpty: -| i ms Extended Frame
[5] TlET | Remaote Request
=
1]
"l_- oK ! | Cancel | | [ Help |
Connected to SEWW_MOVILIMNK@USE {500 kBitys) B‘Eb Qwerruns: 0 Q¥mtFull: 0
[4] [3]
64781AXX

Se crea un nuevo mensaje de transmision para enviar datos de proceso:
» Elidentificador [6] se calcula como se describe en el capitulo "Telegramas":
8 x direccion SBus + 3 (en este caso: 8 x1 + 3 =11 = 00B,¢y)

* Enlos telegramas de datos de proceso no fragmentados la longitud [2] es de 6 bytes
= 3 palabras.
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Ajustando el periodo [5] a 0 ms se enviara un telegrama al pulsar la barra
espaciadora. Si el tiempo del periodo es >0 ms, PCAN-View lo envia
automaticamente en el ciclo especificado. No todas las versiones de Windows
pueden realizar envios correctamente si el periodo es menor de 10 ms.

Si la interface PC CAN esté correctamente conectada y la direccion y la velocidad
de transmision estan debidamente ajustadas, MOVIDRIVE® responde a los
telegramas de proceso con el correspondiente ID de mensaje [1] (en este caso:
8 x1+4=11=00Chey)-

La comprobacion e interpretacion de los valores reales estan descritas en los
capitulos 7.3y 9.2.

Si MOVIDRIVE® no responde inmediatamente con sus valores reales a un
telegrama de datos de proceso, puede que el identificador utilizado sea incorrecto o
aun no se hayan ajustado correctamente todos los parametros en el MOVIDRIVE®.
Si la barra de estado de PCAN-View muestra el mensaje BUSHEAVY, significa que
aun existe algun error en la conexion o en el ajuste de los parametros.

9.5 Posibilidades de conexién para la comunicacion mediante la tarjeta opcional
de bus de campo

Si el MOVIDRIVE® tiene problemas de comunicacion al utilizar tarjetas opcionales de
bus de campo, primero controle todos los parametros que afectan a estas interfaces.

Causas de fallo
habituales

Herramientas de
software

Si los parametros P100 y P101 estan ajustados en "bus de campo”, mediante los
parametros P094 - P099 puede visualizar los valores reales y de consigna, asi como
algunos ajustes de bus de campo transmitidos. En caso de que se esté utilizando una
de las interfaces Industrial Ethernet (DFE32B, DFE33B) como opcién de bus de campo,
controle también los parametros IP (P78x).

Cableado defectuoso:

— ¢ Elbus de campo esta conectado a la opcién de bus de campo como se describe
en el manual)

— ¢Los potenciales de tierra de todas las unidades estan debidamente conectadas
entre si?

— ¢ Se esta utilizando un cable adecuado, estando la pantalla conectada mediante
una superficie amplia?

¢La velocidad de transmision y las direcciones de todas las unidades del bus de

campo estan correctamente ajustadas entre si? Los ajustes del interruptor DIP no

se aplican hasta realizar un reinicio de encendido.

¢ Qué estado sefializan los LEDs de la tarjeta opcional de bus de campo (véase
manual de la tarjeta de bus de campo)?

¢, Qué informaciones de estado sobre el bus de campo y cada uno de los esclavos
provee el maestro de bus de campo (véase documentacion sobre el maestro de bus
de campo)?

Si el modo de funcionamiento manual (o la funcién de control en el monitor de bus
de campo) aun esta activa, la transmision de consignas a través de CAN esta
bloqueada y posiblemente esté activa otra asignacion de datos de proceso.

¢ La vigilancia de desbordamiento esta ajustada correctamente y los datos se envian
ciclicamente?

Si al acceder a los parametros recibe un mensaje de error, la causa podria ser el
modo de funcionamiento de la unidad o el bloqueo de parametros. Se pueden
deducir otras causas del cddigo de retorno.

Se puede utilizar el monitor de bus de campo de MOVITOOLS® MotionStudio para
comprobar y hacer un diagnostico de la comunicacion a través del bus de campo. Los
manuales de las tarjetas opcionales de bus de campo describen mas herramientas de
comprobacion y de diagnéstico.
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