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PLC - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS, MENSAJES DE ERRORES

Software: V1.5X
Aplicacion:

Modelo:

N.° de série:

Responsable:

Fecha: / /

|. Parametros

Los parametros aqui presentados describen las funciones alcanzadas con la tarjeta PLC2.
Ademas de eso, la PLC2 suministra todavia un rango de parametros de P800 a P899, de uso
general que pueden ser programados por el usuario (consultar el manual del WLP).

Descr|p0|on Ajuste

P750 Version del Firmaware de Corresponde a la
la PLC2 tarjeta adquirida
[Lectura]

P751 Ciclo de scan en unidads 0 a 65535 - x100ps 25
de 100us
[Lectura]

pP752 O Cera marcadores retentivos | 0 = Sin accion 0 = Sin accién - 25
[Configuracién] 1 = Cera marcadores

p753 Carga los valores de 0 a 65535 0 - 25
fabrica, si = 1234
[Configuracion]

P754 Referencia de posicion 0 a 65535 - rotaciones 25
(rotaciones)
[Lectura]

P755 Referencia de posicion 0 a 3599 - grados / 10 26
(fraccion de vueltas)
[Lectura]

P756 Senal de la posicién real 0=Negativo - - 26
[Lectura] 1=Positivo

P757 Posicion real 0 a 65535 - rotaciones 26
(rotaciones)
[Lectura]

P758 Posicion real 0 a 3599 - grados / 10 26
(fraccion de vueltas)
[Lectura]

P759 Error de Lag 0 a 3599 - grados/10 26
[Lectura]

P760 Kp:ganancia proporcional 0a 200 50 - 26
de posicion
[Configuracién]

P761 Ki:ganancia integral de 0a 200 0 - 26
posicién
[Configuracion]

P762 Error de Lag maximo 0 a 65535 1800 grados/10 26
[Configuracion]

P763 Deshabilita programa del O=Programa liberado O=Programa - 27
usuariosi =1 1=Programa liberado
[Configuracién] deshabilitado

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados, para que
actlien conforme programado por el usuario.
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PLC - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

Descrlpcmn Ajuste

P7640 Enderezo de laPLC en lared 1 a 247
[Configuracion]

P7650 Tasa de comunicacién RS-232 | 1 = 1200bps 4 = 9600bps bits/segundos 27
[Configuracién] 2 = 2400bps

3 = 4800bps
4 = 9600bps
5 = 19200bps
6 = 38400bps

P7660 Tiempo de muestreo del PID 1 a 10000 1 x1.2ms 27
[Configuracion]

P7670 Velocidad sincrénica del 0 a 10000 1800 rpm 27
motor en rpm
[Configuracion]

P7680 Numero de pulsos del encoder | 0 a 10000 1024 ppr 28
1 (principal) (pulso por
[Configuracion] rotaciones)

P7690 Posicién del pulso nulo del 0 a 3599 0 grados/10 28
encoder 1 (principal)

[Configuracion]

P7700 Protocolo CAN 0 = Deshabilitado 0 = Deshabilitado - 28

[Configuracion] 1 = CANopen
2 = DeviceNet

P771% Enderezo CAN 0al27 63 - 29
[Configuracion]

P7720 Tasa de comunicacién de 0 =1 Mbit/s 0 =1 Mbit/s Mbit/s o Kbit/s 29
la CAN 1 = Reservado
[Configuracion] 2 =500 Kbhit/s

3 =250 Kbit/s
4 =125 Kbit/s
5 = 100 Kbit/s
6 = 50 Kbit/s
7 = 20 Kbit/s
8 = 10 Kbit/s

P773 Recuperar Bus Off 0 = Manual 0 = Manual - 29
[Configuracion] 1 = Automatico

P774 Accion para error de 0 = Solamente 1 = Causa error - 30
comunicacion indica error fatal en el drive
[Configuracion] 1 = Causa error fatal

en el drive

P775 Estado del controlador 0 = Deshabilitado - - 30
CAN 1 = Reservado
[Lectura] 2 = CAN habilitado

3 = Warning

4 = Error pacive

5 = Bus Off

6 = Sin alimentacion

P776 Contador de telegramas 0 a 65535 - - 31
recibidos
[Lectura]

P777 Contador de telegramas 0 a 65535 - - 31

transmitidos
[Lectura]

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o méas de estos parametros son cambiados, para que

actuen conforme programado por el usuario.



PLC - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

M |
P778 Contador de errores 0 a 65535 - 31
detectados
[Lectura]
P779 Estado de la configuracion 0 = Esclavo - -
CANopen 1 = Maestro
[Lectura]
P780 Estado de la red CANopen 0 = Deshabilitado - - 31
[Lectura] 1 = Reservado
2 = CANopen habilitado
3 = Guarda del nudo
habilitada
4 = Error de guarda
del nudo
P781 Estado del nudo CANopen 0 = No iniciado - - 31
[Lectura] 4 = Parado
5 = Operacional
127 = Preoperacional
pP782 Estado de la red DeviceNet 0 = No habilitado/ - - 32
[Lectura] No on-line
1 = On-line, no
conectado
2 = On-line, conectado
3 = Conexién caducada
4 = Fallo critico en la
conexion
5 = Ejecutando
Auto-baud
P783 Estado del maestro de la red | 0 = Maestro en - - 32
DeviceNet ejecucion
[Lectura] 1=Maestro ocioso
P784 Cuantidad de palabras de l1al0 1 - 32
entrada
[Configuracion]
P785 Cuantidad de palabras de lalo 1 - 33
salida
[Configuracién]
P786 Estado de la tarjeta FieldBus | 0 = Deshabilitado - - 33
[Lectura] 1 = Inactivo
2 =Activo, off-line
3 =Activo, on-line
P788 Modo de operacion de 0=-10a +10V 0 - 34
la salida anal6gica 1 (rango de
[Configuracién] -32768 a +32767)
1=0a20mA
(rango de 0 a 32767)
2=0a20mA
(rango de 0 a 65535)
3 =0a20mA (rango de
-32768 a +32767)
4 =4a20mA
(rango de 0 a 32767)
5=43a20mA
(rango de 0 a 65535)
6 =4 a 20mA (rango de
-32768 a +32767)




PLC - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

Descr|p0|0n Ajuste

P789 Modo de operacién de 0=-10a+10V
lasalida analégica 2 (rango de
[Configuracion] -32768 a +32767)

1=0a20mA

(rango de 0 a 32767)
2=0a20mA

(rango de 0 a 65535)
3 =0a20mA (rango de
-32768 a +32767)

4 =4a20mA

(rango de 0 a 32767)
5=4a20mA

(rango de 0 a 65535)
6 =4a20mA

(rango de

-32768 a +32767)

P7900 NUmeros de pulsos del 0 a 10000 1024 ppr 34
encoder 2 (auxiliar) (pulsos por
[Configuracion] rotaciones)

P7910 Habilita realimentacién de 0 = Deshabilita 0 = Deshabilita - 34
posicién via encoder 2 1 = Habilita
(auxiliar)

[Configuracidn]

pP7920 Direccién del sefial de 0=A-B 1=B->A - 34
encoder 2 (auxiliar) 1=B->A
[Configuracion]

P7930 Selecciona el tipo de protocolo| 0=ModBus sin paridad 0 - 35
serial 1=WegTP sin paridad
[Configuracidn] 2=ModBus con paridad

par
3=WegTP con paridad
par
4=ModBus con
paridad impar
5=WegTP con paridad
impar
P794 Modo de operacion de la 0=-10a+10V/ 0 - 35

entrada analégica
[Configuracion]

-20 a +20mA (rango de
-32768 a +32767)
1=0a20mA

(rango de 0 a 32767)
2=0a20mA

(rango de 0 a 65535)

3 =0a20mA (rango de
-32768 a +32767)

4 =4a20mA

(rango de 0 a 32767)
5=4a20mA

(rango de 0 a 65535)

6 =4 a 20mA (rango de
-32768 a +32767)

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o méas de estos parametros son cambiados, para que
actuen conforme programado por el usuario.
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II. Mensajes de Error Indicacion Significado Observacion

E50 Error de Lag Error fatal, deshabilita el convertidor.
Mirar pardmetro P762.

E51 Fallo en gradar el Reinicializar el sistema vy intentar

programa nuevamente.

E52 Dos 0 mas movimientos| Verificar la Iégica del programa del usuario.
habilitados
simultdneamente

E53 Dados del movimiento |Probablemente algun valor cerrado de
no valido velocidad, aceleracion, etc.

E54 Convertidor Tentativa de ejecutar un movimiento con el
deshabilitado convertidor deshabilitado.

E55 Programa incompatible | Verificar el programa y enviarlo
o fuera de los limites  |nuevamente.
de la memoria Esto error también ocurre cuando no hay

programa en la PLC (primeravez que la
PLC es encendida).

E56 CRCerrado Transmitir nuevamente.

E57 Eje no referenciado Antes de un movimiento absoluto, una
para el modo de busqueda de cero de maquina
movimiento absoluto  |debe ser hecha.

E58 Falta de referencia del |Error fatal: luego de establecida la
maestro comunicacion inicial entre maestro y

esclavo, por algin motivo la misma
fue interrumpida.

E59 Fieldbus off-line Error especifico de la comunicacion
Fieldbus. Para mayores informaciones
consulte el manual de la comunicacion
Fieldbus presente en el CD suministrado
con el producto.

E60 Fallo de acceso/ Error especifico de la comunicacién

conexion con la tarjeta |FieldBus. Para mayores informaciones
consulte el manual de la comunicacion
FieldBus presente en el CD suministrado
con el producto.

E61 Bus off “Bus off” detectado en el bus CAN, debido
aun gran nimero de errores de transmision,
sea por problemas en el bus o por la
instalacién inadecuada.

E63 Error de transceiver Error especifico de la comunicacién

sin alimentacién CANopen y DeviceNet. Para mayores
informaciones consulte el manual da
comunicacion CANopen y DeviceNet pre
sente en el CD suministrado con el
producto.

E65 Error de guarda del Error especifico de la comunicacién
esclavo CANopen. Para mayores informaciones

consulte el manual de la comunicacion
CANopen presente en el CD suministrado
con el producto.

E66 Maestro en estado Error especifico de la comunicacién
ocioso (IDLE) DeviceNet. Para mayores informaciones

consulte el manual de la comunicacion
DeviceNet presente en el CD suministrado
con el producto.

E67 Timeout de Error especifico de la comunicacién
conexiones I/O DeviceNet. Para mayores informaciones

consulte el manual de la comunicacion
DeviceNet presente en el CD suministrado
con el producto.

Observacion: en los errores fatales E50 y E58, el convertidor es deshabilitado y
10 necesita ser arrancado nuevamente. Se puede utilizar el marcador de bit del sis-
tema SX2 pararesetear el error fatal.



CAPITULO 1

11

1.2

AVISOS DE
SEGURIDAD
EN EL MANUAL

>

3

AVISOS DE
SEGURIDAD
EN EL PRODUCTO

- B>

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

Este Manual contiene las informaciones necesarias para el uso
correcto de la tarjeta PLC2 con el convertidor de frecuencia
CFW-09.

El manual fue escrito para ser utilizado por personas con
capacitacion o calificacion técnica adecuadas para manejar este
tipo de equipo.

En el decurrir del texto seran utilizados los siguientes avisos de
seguridad:

iPELIGRO!

La no consideracion de los procedimientos recomendados en
esto aviso puede llevar ala muerte, a herimento gravesy a dafos
materiales considerables.

iATENCION!
La no consideracion de los procedimientos recomendados en
esto aviso puede llevar a dafios materiales.

iNOTA!
El texto objetiva proveer informaciones importantes para el
correcto entendimiento y buen funcionamiento del producto.

Los siguientes simbolos pueden estar fijados al producto,
sirviendo como aviso de seguridad:

Tensiones elevadas presentes.

Componentes sensibles a las descargas electrostaticas,
no tocarlos.

Conexion obligatoria alatierra de proteccion (PE).

Conexion de blindaje a latierra.

11



CAPITULO 1 - INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

13

12

RECOMENDACIONES

PRELIMINARES

3

>

iPELIGRO!

Solamente personas con calificaciéon adecuada y familiaridad
con el convertidor CFW-09 y equipamiento asociados deben
planear o implementar la instalacion, puesta en servicio,
operacion y mantenimiento de esto equipamiento.

Estas personas deben seguir todas las instrucciones de
seguridad contenidas en este manual y o definidas por normas
locales. Lo no cumplimento de las instrucciones de seguridad
puede resultar en riesgo de vida y o dafios en el equipamiento.

iNOTA!
Para los propositos de esto manual, personas cualificadas son
aguellas entrenadas de forma a estar apta para:

1. Instalar, programar, energizar y operar el CFW-09 y la tarjeta
PLC, como también operar el software WLP, de acuerdo con
los respectivos manuales y los procedimientos legales de
seguridad validos;

2. Usar los equipos de protecciéon de acuerdo con las normas
establecidas;

3. Dar servicio de primeros socorros.

iPELIGRO!

Siempre haga la desconexion de la alimentacidon de energia
general antes de tocar cualquier componente eléctrico asociado
al convertidor y su circuito eléctrico.

Altas tensiones y parte muebles (ventiladores) pueden estar pre-
sentes mismo después de la desconexion de la alimentacion de
energia. Aguarde por lo menos 10 minutos antes de tocar en el
convertidor para que ocurra la descarga completa de los capa-
citares de la potencia.

Siempre haga la conexion de la puesta a la tierra al cuerpo del
convertidor en el punto indicado para esto (PE).

iATENCION!

Las tarjetas electronicas tienen componentes sensibles a las
descargar electrostaticas. No toque directamente sobre los com-
ponentes o conectores. Caso sea hecesario, toque antes en el
cuerpo metalico que esta conectado a ala tierra, o utilice pulsera
de puesta al tierra adecuada.

iNOTA!
Lea completamente esto manual de instrucciones antes de ins-
talar y operar la tarjeta PLC2 con el convertidor.

iATENCION!

Para la correcta utilizacion de la PLC es necesario saber mane-
jar el software WLP. Leer completamente el manual del software
WLP que acomparia este producto, antes de utilizar la tarjeta
con el convertidor de frecuencia.



CAPITULO 2

2.1

2.2

SOBRE EL
MANUAL

SOBRE LA
TARJETA
PLC2

INFORMACIONES GENERALES

Este capitulo suministra informaciones a respecto del contenido
de este manual y los sus propésitos.

Este manual describe basicamente los procedimientos
necesarios para la instalacion y utilizacion de la tarjeta PLC2.

Cap. 1 —Instrucciones de Seguridad;

Cap. 2 —Informaciones Generales;

Cap. 3 —Instalacion y Configuracion;

Cap. 4 — Descripcion en Detalles de los Parametros.

El propdsito de esto manual es dar las informaciones necesarias
para la correcta utilizacion de la PLC2. Debido a la grande
cantidad y funciones de esto producto, es posible aplicarlo de
formas deferentes de las representadas aca. No es la intencion
de este manual agotar todas las posibilidades de aplicacion de
la tarjeta, nila WEG puede se quedar responsable por cualquier
uso de la PLC2 que no sea basado en este manual.

Es prohibida la reproduccion de contenido de esto manual, en su
total 0 en partes, sin que lo sea autorizado por escrito por la WEG.

Complementa este manual los manuales de comunicacion para
la PLC2, presentados en la tabla 2.1. Estos manuales son
suministrados en archivo tipo "PDF, conjuntamente con el CD
gue acompanfa el producto y también estan disponibles en el
sitio web de la WEG.

La compatibilidad entre estos manuales y el producto esta
directamente relacionada con la version del software del mismo.
Por eso, atencion en la identificacion de los manuales de
comunicacion (P/1, P/2,....) al descargar un archivo en el sitio
web de la WEG.

PLC2 V15X Revisién
Manual
Manual del ModBus P/1
Manual del WegTP P/1
Manual del CANopen Esclavo P/3
Manual del DeviceNet Esclavo P/3
Manual del WLP S/2
Manual del WSCAN S/2

Tabla 2.1 — Manuales de comunicacion para la PLC2

La tarjeta PLC2 agrega al convertidor de frecuencia CFW-09,
funciones importantes de CLP (Controlador Légico
Programable), posibilitando la ejecucion de complejos progra-
mas de inter-trabamiento, que utilizan las entradas y las salidas
digitales de la tarjeta, bien como las entradas y salidas digitales
y analogicas del propio convertidor de frecuencia, que pueden
ser acezadas por el programa del usuario.
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CAPITULO 2 - INFORMACIONES GENERALES

2.3

23.1

14

CARACTERISTICAS
GENERALES DE LA

PLC2

Hardware

4N

Entre las varias funciones disponibles, podemos destacar des-
de simples contactos y bobinas hasta funciones utilizando punto
flotante como: suma, resta, multiplicacion, division, funciones de
trigonometrias, raiz cuadrada, etc.

Otras funciones importante es el bloque PID, filtros pasa-altay
pasa-baja, saturacion, comparacion, todos en punto flotante.

Ademas de las funciones comentadas arriba, la PLC2 ofrece
bloques para control de posicion y velocidad del motor, que son
posicionamientos con perfil trapezoidal, posicionamientos con
perfil S, generacion de referencia de velocidad con rampa de
aceleracion trapezoidal, etc. (obs.: para posicionamiento, es
necesario el uso de un encoder acoplado al motor).

Todas las funciones pueden relacionarse con el usuario a traves
de los 100 parametros programables, que pueden ser acezados
directamente por la HMI del convertidor de frecuenciay a través
del WLP, pueden ser especificadas con textos y unidades del
usuario.

iATENCION!

- La version de software del convertidor de frecuencia CFW-09
debe serla V2.64 o superior.

- Para version de software del convertidor CFW-09 mayor o igual
a V3.70 es posible utilizar los bloques de generacion de
referencia de velocidad con control en modo escalar (V/F).

La tarjeta PLC2 posee las siguientes caracteristicas de
hardware:

9 entradas digitales aisladas, bidirecionales, 24Vcc;

1 entrada para el PTC del motor;

3 salidas digitales a relé 250V x 3A;

3 salidas digitales optoacopladas, bipolares, 24Vcc x 500mA;
1 entrada analogica diferencial (-10 a +10)Vcc o (-20 a +20)mA,
14bits;

2 salidas analogicas (-10 a +10)Vcc o (0 a +20)mA, 12 bits;
2 entradas de encoder aisladas, con alimentacion externa de
5Vcc o (8 a 24)Vcg;

1 interface de comunicacion serial — RS-232C (Protocolo
padron: MODBUS-RTU);

Compatible con todos los tamafios del CFW-09;

Permite el uso de las entradas y salidas digitales y analégicas
del CFW-09, lo que totaliza 15 entradas digitales, 9 salidas
digitales, 3 entradas analdgicas y 4 salidas analdgicas,
acezadas por el ladder;

H M HEERAEE
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CAPITULO 2 - INFORMACIONES GENERALES

2.3.2 Software

Red CANopen Master/Slave y DeviceNet Slave;;
Opcional para red Profibus DP Slave;
Opcional para red DeviceNet Slave.

El software de la tarjeta PLC2 presenta las siguientes caracte-
risticas:
150 parametros en un rango que va de 750 hasta 899, sendo

=

gue los 50 primer son predefinidos por el sistema o reserva-
dosylos 100 restantes son para e uso general del usuario en
la programacion, pudiendo ser utilizados en funciones como
contactores, timers, consigna de velocidad, de aceleracion,
de posicion, etc;

Marcadores del tipo BIT, WORD y FLOAT volatil (iniciados en
cero) y retentivos;

La programacion de la tarjeta es hecha a través del software
WLP, utilizando el lenguaje Ladder, con bloques especificos
para posicionamiento y funciones de PLC;

Capacidad de memoria para el programa del usuario: 64KB
(65536 bytes).

Monitoreo On-line.

iATENCION!
La version 1.5X de la PLC2 es compatible solamente con el
software WLP version 6.20 o superior.
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CAPITULO 3

4

INSTALACION DE
LATARJETAEN EL
CONVERTIDOR

3.1

INSTALACION Y CONFIGURACION

Este capitulo contiene las informaciones necesarias para la
instalacion y configuracion de la tarjeta PLC2.

iATENCION!

Siga con cuidado todas las recomendaciones presentes en este
capitulo con la finalidad de asegurar la integridad y el buen
funcionamiento de la tarjeta PLC2 y del convertidor de frecuencia

CFW-09.

La tarjeta PLC2 es instalada directamente sobre la tarjeta de
control CC9 del CFW-09, conforme las figuras 3.1y 3.2

presentadas a seguir.

i

CFW-09 Tamafios 1y 2

O
L
@
-
@
©
7
JAN JAN

CFW-09 Tamafios 3a 10

Figura 3.1 — Localizacién para la instalacion de la PLC2 en el CFW-09

16



CAPITULO 3-INSTALACION Y CONFIGURACION
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Figura 3.2 - Fijacion de la PLC2 en la tarjeta CC9

Para la correcta instalacion de la tarjeta siga los pasos descriptos a
seqguir:

Paso 1 - Con el convertidor sin alimentacion de corriente, retire la
tapa frontal del CFW-09.

Paso 2 - Sielmodelo del suyo convertidor es de Tamafio 1, la tapa
plastica lateral debe ser retirada.

Paso 3 - Configure los jumpers de la tarjeta conforme las tablas 3.1,
3.2y 3.3 del item CONFIGURACION DE LOS JUMPERS.

Paso 4 - Sustituya los espaciadores metalicos y el espaciador plas-
tico armados en la tarjeta de control CC9, por los
espaciadores contenidos en el Kit PLC2.

Paso 5- Encaje respectivamente los conectores barra de
terminales XC4 y XC5 de la tarjeta PLC en los conectores
hembra XC140 y XC3 de la tarjeta de control CC9 del
CFWO009.

Paso 6 - Averigle la exacta conexion de todos los pines de los
conectores XC4 y XC5.

Paso 7 - Presione el centroy el canto superior izquierdo de la tarjeta
hasta el completo encaje de los conectores y del
espaciador plastico.

Paso 8 - Fije la tarjeta a los dos espaciadores metélicos a través
de los tornillos.

Paso 9 - Caso la entrada PTC de la PLC2 es utilizada, encaje el
cable que conecta el conector XC11 de la tarjeta de
expansion al conector XC11 de la tarjeta de control. 17



CAPITULO 3-INSTALACION Y CONFIGURACION

3.2 CONFIGURACION Algunas funciones y caracteristicas para la operacion de la tarjeta
DE LOS JUMPERS PLC son definidas por el estado del jumpers presentes en la
tarjeta (mirar la figura 3.3). Las tablas abajo describen las funci-
ones seleccionadas de acuerdo con las posibles configuraciones

de estos jumpers.

Jumper XC1: Seleccién de la Tensién de Alimentacion de
los Encoders

Estado de XC1 | Alimentacion de los encoders
Abierto (8 a 24)V
Cerrado 5Vce
Tabla 3.1 — Jumper XC1

iATENCION!
Si XC1 estuber cerrado, no alimentar los encoders con tension
superior a 5Vcc.Tensiones mayores danificaran el circuito.

Jumpers XC2y XC6: Grabacién del Firmware

Estados de los jumpers XC2 y XC6 Funcionamiento
Abiertos Funcionamiento normal
Cerrado Grabacion del firmware

Tabla 3.2 — Jumper XC2 y XC6

Jumpers XC81y XC82: Modo de Operacion de las Salidas
Analdgicas AO1ly AO2

Posicion de Modo de operacion de la
XC81y XC82 salida analdgica
ly2 Tension (-10 a +10)Vcc
2y 3 Corriente (0 a 200mA

Tabla 3.3 — Jumper XC81 y XC82

3.3 DESCRIPCION DE Lafigura 3.3 destaca los conectores y jumpers presentes en la
LOS CONECTORES tarjeta PLC2.

W[; 1. DA PRC __Im 5
@ s
XC22 xco1
Tof L&
XC3 o0 |?H
[1 |eld
so XC82 2: el]
H et
st BT (ol |2H
Q BEE 2: el
0 |e
eld | I
Owu xcu o |“H
— xcey | 1 |el
x 1124
5 1 5 -
9 e 9
XC9 XC10 QD
\ I \

Figura 3.3 — Destaque de los conectores y jumpers de la tarjeta PLC2

A continuacion estan descriptos los conectores presentes en la
18 tarjeta, bien como funciones de sus bornes.
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Conector XC21: Salidas a Relé y Entradas Digitales

Conector XC21 Funcién Especificaciones
1| C | DO1 | Salidas digitales a relé Capacidad de los
2 | NA contactos:
3| c |po2 3A
4 | NA 250Vca
5| C | DO3
6 | NA
7 | COM DO | Comun de las salidas digitales -
*) @‘ - [Toad | D04, DO5, DO6
8 DO4 Salidas digitales optoaisladas Tension maxima: 48Vcc
- - DO5 bidireccionales Capacidad de corriente:
DO6 500mA
COM DI | Comun de las entradas DI1....DI9 | -
DI9 Entradas digitales aisladas Tension de la entrada:
DI8 bidireccionales (15 a 30)Vvce
DI7 Corriente de la entrada:
DI6 11ImA@24Vce

Figura 3.4 — Descripcion del conector XC21

iATENCION!
(*) Fuente de alimentacion externa.

Conector XC22: Salidas a Transistor y Entradas Digitales

Conector E ., E if .
XC22 uncion specificaciones

16 | prcy |Enradatermistordel |\ o isn: 3k9 Release: 1k6

motor . . - )
17 PTC2 |PTC Resistencia minima : 100Q2

Referencia de

18 GND alimentacion de las -
ENC
entradas de encoder
Alimentacién para 5Vcc regulado o (8 a 24)Vcc
19 | +ENC |lasentradas de Corriente consumida: 50mA +
encoder corriente de los encoders (*)
22 + AO2 | Salida analégica 2 53&2 a+10)Vec 0 (0 a 20)mA 12
gg + AO1 |Salida analégica 1 5-21(;25+10)Vcc 0 (0a20)mA
24 | - Al Entrada analégica (-10 a+10)Vcc o (0 a 200mA 14
25 |+ diferencial 1 Bits (**)

— 26 DI1 Entradas digitales
— 27 DI2 aisladas

Tensién de la entrada:
(15 a 30)Vce

- —] bidirecional .
] gg B:i ldirecionales Corriente de la entrada:
& 2 T 11ImA@24Vce
COT\/I_DI Figura 3.5 — Descripcion del conector XC22

iATENCION!
() Fuente de alimentacion externa.

(") Para corriente la llave S1 debe estar en ON.

A figura 3.6 siguiente representa la conexion del PTC alos bornes
16y 17 del conector XC22 y su modo de operacion mediante la
elevacion de temperatura en el motor y el retorno al estado nor-
mal. 19
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S
17®::0:

PTC

Aumento de la Temperatura

Inactivo/SX1=0 | Inactivo/SX1=0 | Activo/SX1=1

| |
I I
Diminucion de la Temperatura

« Inactivo/SX1=0 | Activo/SX1=1 | Activo/SX1=1 «

P | |
< >
1ké 3k9

Variacién de la resistencia del PTC en ohms

Figura 3.6 - Utilizacion del PTC

Conector XC3: Tarjeta Anybus-S da HMS
Para la conexion de la tarjeta Anybus-S, que posibilita la
comunicacion de la PLC via red Profibus DP o DeviceNet.

Conector XC7: RS-232C

Conector XC7 Funcion Especificaciones
. o Capacidad de corriente:
1 5Vce Alimentacion de 5Vcc 50mA
2 RTS Request to send -
3 GND Referencia -
4 RX Recepcion -
5 GND Referencia N
6 1.4 Transmision -

Tabla 3.4 — Descripcion del conector XC7

Conector XC11: Alimentacién del Circuito de PTC

Al utilizar el sensor PTC debe ser conectado cable apropiado
entre el XC11 de la PLC2 y el XC11 de la tarjeta de control del
convertidor CFW-09 (CC9).

Conector XC17: Red CAN

Conector XC17 Funcion Especificaciones
1 V- GND alimentacién CANopen -
2 CANL |CANL -
3 | SHIELD |Blindaje -
4 | CANH |CANH -
. . (11 a 25)Vce
5 V+ Alimentacién red CANopen 50MA@24Vce

Tabla 3.5 — Descripcion del conector XC17

iATENCION!

En los extremos del bus de la red CAN, se debe conectar un

resistor de 120Q2 entre los terminales CANL y CANH.
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Conector XC9: Encoder Incremental 1 (principal)

En las aplicaciones que necesitan de mayor precision de
velocidad o aplicaciones de posicionamiento, es necesaria la
realimentacion de la velocidad del eje del motor a través de
encoder incremental.

La conexion al convertidor de frecuencia es hecha a traves del
conector XC9 (DB9) de la tarjeta PLC. Esa entrada posee
deteccion de fallo de encoder.

El encoder al ser utilizado debe poseer las siguientes caracte-

risticas:

2 canales en cuadratura (90°) + pulso de cero con salidas
complementares (diferenciales): SefialesA,A, B, B, Zy Z;

Circuito de salida tipo: “Linedriver” o “Push-Pull”;

Circuito electrénico aislado de la carcaza del encoder;

Numero de pulsos por rotacion recomendada: 1024 ppr.

En el montaje del encoder al motor seguir las siguientes

recomendaciones:

Acoplar el encoder directamente al eje del motor (usando un
acoplamiento flexible, entretanto sin flexibilidad de torsion);

Tanto el eje cuanto la carcaza metélica del encoder deben
estar eléctricamente aislados del motor (espaciamiento mini-
mo: 3 mm);

Utilizar acoplamientos flexibles de buena calidad que eviten
oscilaciones mecanicas o “backlash”.

Para la conexion eléctrica del encoder, utilizar cables
apantallados manteniendo tan lejos cuanto posible (>25cm) de
los demas cableados (potencia, control, etc.). De preferencia,
dentro de un electro ducto metalico.

A
4

Conector XC9

Conector Encoder Conector XC9 Descripcion
rojo e = Con
A A L - 3| A
0 X azul HE : 2 A Sefiales Encoder
n = amarillo [ et 1 B
: - T _ +ENC*
| 5 verde ; i L 9 B
C 7 gris ; R BN 8 z
3 > rosa : L ‘ ; 7 7
G -
> VE blanco : S ; 4 | +vE Fuente*
F Com_jmnarron - rbiat . b 6 | COM | Consigna OV**
E NC -t ——— 5 L Tierra
o T |blindaje @
o TaretaPLC2 |
_dB ; c i
Encoder ( ¢ — ' i
<+ ~ N | i 00000 i
/ B 1 [sXeRele] :
4 b E 6 9 H
' i
! i

Longitud maxima recomendada (DB9 - Varén)

* Fuente de alimentacion conectada al XC22: 18y 19;

** Referenciada al tierra via 1uF en paralelo con 1kQ;

*** Nomenclatura vélida para encoder HS35B-Dynapar. Para otros modelos de
encoder verificar la conexion correcta para cumplir la secuencia necesaria.

Figura 3.7 — Conexion del encoder principal
21
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Conector XC10: Encoder Incremental 2 (auxiliar)

La conexion del encoder 2 auxiliar es hecha a través del conector
XC10 (DB9) de la tarjeta PLC2.

Esta entrada puede ser utilizada en aplicaciones que necesitan
de encoder externo para realizar posicionamiento o seguimiento.
No puede utilizar-se, sin embrago, para realimentacion de la
velocidad del motor, que es hecha por el conector XC9 encoder
1 principal. Esta entrada no posee deteccion de fallo de encoder.

El encoder a ser utilizado debe poseer las siguientes caracte-

risticas:

2 Canales en cuadratura (90°) + pulso de cero con salidas
complementares (diferenciales): Sefiales A, A, B, B;

Circuito de salida, “Linedriver” o “Push-Pull”;

Circuito electronico aislado de la carcaza del encoder;

Numero de pulsos por rotacion recomendada: 1024 ppr;

Para la conexion eléctrica del encoder, utilizar cable apantallado
manteniendo tan lejos cuanto posible (>25cm) de los demas
cableados (potencia, control, etc.). De preferencia, dentro de un
electro-ducto metalico.

Para utilizar esa entrada como realimentacion de posicion pro-
gramar P791=1.

Conector Encoder***

>

QmM|TM|O|«|O|—|®|T

Encoder &
<«

s S Conector XC10 Descripcion
A rojo I:" KA :':- - A 3 A
X azul ; . E 2 A Sefiales Encoder
5 amarillo ; = L 1 B .
& |verde Y 9 5 *ENC
Z ".—‘ """""""""" 8 | NC
z ; \ 7 | NC
E blanco . Rl 4 +VE Fuente*
Com|marrén CO—— : 6 | com | Consigna ov*
NC “_‘ """ 4 — 5 | Tierra
T |blindaje @
o TarjetaPLC2 |
i B ! i
{ [  — E ! 5 |
G s— ||| |
1 1
< > g i Co?1ectc?r XC10 i
! i

(DB9 - Varon)

Longitud maxima recomendada

* Fuente de alimentacion conectada al XC22: 18y 19.

** Referenciada al tierra via 1uF en paralelo con 1kQ.

*** Nomenclatura valida para encoder HS35B-Dynapar. Para otros modelos de
encoder verificar la conexion correcta para cumplir la secuencia necesaria.
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Figura 3.8 — Conexidn del encoder 2

iNOTA!
La frecuencia maxima del encoder permitida es 100kHz.
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3.4

CONFIGURACION
DEL CONVERTIDOR
DE LA PLC2

Para habilitar el CFW09 de modo que sea controlado por la
tarjeta PLC2, es necesario realizar las siguientes
configuraciones, de acuerdo con las funciones deseadas:

Tipo de Control (P202):

Para los bloques que generan referencia de velocidad (JOG
y SETSPEED) se puede usar el convertidor de frecuencia en
el modo ‘Sensorless’ (P202=3), recordando que en ese
modo, no hay mucha precision en baja velocidad. Ademas
de eso, la ganancia Kp, de posicion (P760) debe ser cero,
para no causar instabilidad en el momento que el motor es
habilitado.

Ya para los bloques de posiciéon (TCURVE y SCURVE) el
convertidor de frecuencia debe operar en modo vectorial con
encoder (P202 = 4).

Observaciones Importantes:

Siempre que posible usar el modo vectorial con encoder;

Evitar los modos escalares (V/F) si la PLC generara
referencia de velocidad,

Verificar el correcto ajuste de los parametros P161y P162
gue son las ganancias proporcional y integral de velocidad,
respectivamente. Estos son fundamentales para un buen
desempenio del convertidor de frecuencia.

Seleccion Local / Remoto (P220):

Cuando la PLC es usada para generar movimiento, esta
opcion debe se quedar como “Siempre Local” (P220=0).

Seleccion Referencia Local (P221):

Cuando la PLC es usada para generar movimiento, esta
opcion debe se quedar como ‘PLC’ (P221=11), o sea, cuando
el convertidor de frecuencia se encuentra en modo local, la
referencia de velocidad serd comandada por la tarjeta PLC.

Seleccion Gira/Para Local (P224):

Para permitir que la PLC controle las funciones Gira/ Paray
Habilita General, programar P224 =4 (PLC).

Funcién Salida AO1 del Convertidor (P251):
Para que la salida analégica 1 (AO1) del convertidor de
frecuencia pueda ser controlada por la PLC, programar

P251=12. Observar P252 que es la ganancia de la salida
analdgica 1.

23
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Funcion Salida AO2 del Convertidor (P253):

Para que la salida analogica 2 (AO2) del convertidor de
frecuencia pueda ser controlada por la PLC, programar
P253=12. Observar P254 que es la ganancia de la salida
analdgica 2.

Entradas Digitales DI101...D1106, P263...P268:

No es necesaria ninguna programacion especifica en el
CFWO09 para leer sus entradas digitales por la PLC.

La programacion de las entradas digitales (DI1... DI6) del
convertidor de frecuencia en la tarjeta PLC reciben la nomen-
clatura de DI101... DI106, respectivamente.

Salidas Digitales a Relé DO101...D0103, P277, P279 y
P280:

Corresponden a las salidas RL1...RL3 del drive. Para que
estas salidas sean controladas por la PLC, es necesario que
sean programadas para la funcion ‘PLC’, o sea P277=27,
P279=27y P280=27.



CAPITULO 4

DESCRPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Este capitulo describe con detalles todos los parametros de
programacion y lectura de la tarjeta PLC. Ademas de estos, los
parametros del convertidor de frecuencia CFW-09 también
deben ser configurados de acuerdo con la aplicacion (para
descripcion de los parametros del CFW-09 consulte el Manual
del Usuario referente al mismo).

Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P750 - Muestra la version del firmware de la tarjeta PLC.
Version del [-] Ejemplo: Version 1.00, se puede leer en el parametro
firmaware de la - el valor 100.
PLC
[Lectura]
P751 0 a 65535 Muestra la duracion del ciclo del programa del
Ciclo de scan [-] usuario. Cada unidad corresponde a 100ps.
del programa del x100us Para obtener el valor del ciclo de scan en
usuario milisegundos, es dividir el valor de P751 por 10.
[Lectura] Ejemplo: Si el valor leido es 79, entonces el ciclo de
scan del programa es de 79 + 10 =7,9ms.
pP752 © 0ol Cera los marcadores retentivas, tanto del tipo Bit,
Cera los [0] como del tipo Word. Se Debe poner 1 (uno) en el
marcadores - parametro y empezar el sistema nuevamente. El va-
retentivos lor de esto parametro vuelve para 0 (cero)
[Configuracion] automaticamente.
P753 ® 0 a 65535 Carga valores de fabrica para los parametros del sis-
Carga valores de [0] tema (P750 a P799).
fabrica, si=1234 - Poner 1234 en esto parametro y resetear el siste-
[Configuracion] ma.
P754 0 a 65535 Muestra la posicién de referencia en rotaciones. La
Referencia de [-] posicion de referencia empieza en cero y después
posicion rotaciones de la conclusion del movimiento, vuelve para cero.
(rotaciones)
[Lectura]

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actlen conforme programado por el usuario.
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Rango

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones

P755 0 a 3599 Muestra la fraccién de vuelta de la posicion de

Referencia de [-] referencia en décimos grados.

posicion grados/10 La posicién de referencia empieza en cero y después

(faccion de vuelta) de la conclusién del movimiento, vuelve para cero.

[Lectura]

P756 0ol Sefial de posicion real, presentada en los parametros

Sefal de la [-] P757y P758.

posicion real 0 0 = Negativo

Lectura] 1 = Positivo

P757 0 a 65535 Muestra posicién real en rotaciones.

Posicion real [-]

(rotaciones) rotaciones

[Lectura]

P758 0a3599 ™ Muestrafraccion de vuelta de la posicion real en dé-

Posicion real [-] cimos de grados.

(fraccion de vuelta) grados/10

[Lectura]

P759 0a3599 © Muestraerror de lag en décimos de grados.

Error de lag [-]

[Lectura] grados/10

P760 0a 200 Aumentar esta ganancia para hacer la respuesta a

Ganancia [50] un error de posicidon mas rapida, distribuirlo caso el

proporcional (Kp) = sistema presente vibraciones o instabilidad.

de la posicion

[Configuracion]

P761 0a 200 M Tiene la funcidon de poner a cero los eventuales

Ganancia Integral [0] errores de posicion. Normalmente, esa ganancia es

(Ki) de posicién - cero, pues pode causar “overshoot” de posicion, o

[Configuracion] sea, pasar de la posicién deseada (elegida) y
retornar.

P762 0 a 65535 Es el error de posicion maximo permitido en

Error de lag [1800] posicionamiento, o0 sea, la maxima diferencial entre

maximo grados/10 la posicion de referencia y la posicion real en gra-

[Configuracion] dos. El valor del pardmetro es el lag dividido por 10.

26

Por ejemplo un valor de 10 en P762 significa que el
maximo error del seguimiento es un grado. SiP762 =0
(valor default) el error de lag no serd verificada.



CAPITULO 4 - DESCRPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P763 0ol Si esta programado en 1, deshabilita el programa
Deshabilita el [0] del usuario.
programa del - Solamente debe ser utilizado en alguna situacion en
usuario si=1 gue el programa esta causando algun tipo de error,
[Configuracion] donde por ejemplo, impida la comunicacion con la
puerta serial. En esto caso, se debe deshabilitar el
programa, se la carga, la version corregida y se lo
vuelve a habilitar.
P764 ® 1a?247 Cuando la conexién en red MODBUS, a través de
Direccion de la [1] una puerta RS-485 (a través del convertidor RS-232
tarjeta PLC enla - para RS-485), por ejemplo, esto parametro define la
red direccion de la tarjeta en la Red.
[Configuracion]
P765 © 1a5 Ajusta la tasa de comunicacion de la puerta serial.
Tasa de [ 4 (= 9600bps)] Los valores permitidos son:
comunicacion ) P765 Tasa de Comunicacion (bps)
de la RS-232 1 1200
[Configuracion] 2 2400
3 4800
4 9600
5 19200
6 38400
Tabla 4.1 — Tasas de comunicacion de la RS-232
P766 © 1 a 10000 Define o periodo de muestreo de los bloque PID en
Tempo de [1] pasos de 1,2ms.
Amostragem do PID x1,2ms Ejemplo: P766 = 10 significa que el “sample time” de
[Configuracion] los PID ser4d 12ms.
P767 ® 0 a 10000 En este parametro, se debe informar la velocidad
Velocidad [1800] sincrénica del motor accionado
sincronica del rpm Para calcular la velocidade sincronica del motor se
motor utiliza la seguiente formula
[Configuracion]
120x f
n, =
2p

Donde:

n,=Velocidad sincronica;

f = Frecuencia de lared;

p = Numero de los pares de polos del motor.

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actlen conforme programado por el usuario.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
m Por ejemplo, un motor de 4 polos en 50Hz posse una
velocidad sincrénica de 150rpm.
pP768 © 0a 10000 Es el nUmero de pulsos por rotacién del encoder.
Resolucién del [1024]
encoder ppr
[Configuracion]
P769 O 0 a 3599 El valor debe ser en décimos de grados.
Posicion del pulso [0] Puede ser utilizado el la busca del cero de maquina,
nulo del encoder grados/10 con el objetivo de adelantar la posicidn de cero.
[Configuracion]
P770 OaZ2 Permite seleccionar cual es el protocolo deseado
Protocolo CAN [0] para comunicacion a través de la interface CAN
[Configuracion] - disponible en la PLC.

P770 | Descripcion Observacion

0 |Deshabilitado Protocolos CANopen y DeviceNet estan
deshabilitados. En esta condicion utilizar la
funcion de sincronismo de velocidad via CAN,
programada a través del software WLP
(bloques FOLLOW y MSCANWEG).

1 CANopen |LaPLC2 pasa a operar como esclavo de la
red CANopen. Para mayores informaciones a
respecto del funcionamiento de la tarjeta
PLC2 utilizando este protocolo, consulte el
manual de la comunicacion CANopen,
presente en el CD suministrado juntamente
con el producto.

2 DeviceNet |La PLC2 pasa a operar como esclavo de la
red DeviceNet. . Para mayores informaciones
a respecto del funcionamiento de la tarjeta
PLC2 utilizando este protocolo, consulte el
manual de la comunicacion DeviceNet,
presente en el CD suministrado juntamente
con el producto.

Tabla 4.2 — Protocolo CAN disponible en la PLC

D@ {NOTA!

La modificacion de este parametro solamente
es valida luego que el equipo es apagado y
encendido nuevamente.

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actien conforme programado por el usuario.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P7710 0 al27 Permite seleccionar el enderezo de la PLC2 en la
Enderezo CAN [63] red CAN. El rango de enderezo validos depende del

[Configuracion]

- protocolo seleccionado:
CANopen: permite enderezos de 1 hasta 127.
DeviceNet: permite enderezos de 0 hasta 63.
Para la funcion de sincronismo via CAN, no es
necesario definir enderezo para el Drive.

M iNOTA!
La alteracion del enderezo de la red CAN

solamente sera valida luego que el equipo es
apagado y encendido nuevamente.

pP772

Tasa de
comunicacion
de CAN
[Configuracion]

Oa8 Ajusta la tasa de comunicacion de la CAN. Los valo-
[0] res permitidos son:
bits/segundo

Longitud maximo
del cable

1 Mbit/s 25m
Reservado -
500 kbit/s 100 m
250 kbit/s 250 m
125 kbit/s 500 m
100 kbit/s 600 m
50 kbit/s 1000 m
20 kbit/s 1000 m
10 kbit/s 1000 m

P772 Descripcion

XN |WDNFO

Tabla 4.3 —Valores permitidos en la tasa de la comunicacion
CAN

Para el protocolo DeviceNet solamente las tasas de
500 kbps, 250 kbps son validas. Las demas opciones
seleccionan la funcion auto-baud.

[ iNOTA!
La alteraciéon de la tasa solamente sera valida

luego que el equipo es apagado y encendido
nuevamente.

P773
Recuperar bus off
[Configuracion]

0ol Permite seleccionar la accion de la PLC2 cuando un
[0] error de bus off ocurrir. Los valores permitidos son:

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actlen conforme programado por el usuario.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P773 | Descripcién Observacion
0 Manual Después de la deteccion del error de
Bus Off, el equipo indicara E61, la
comunicacion CAN seré deshabilitada
y el aparato deberé ser resetado
manualmente para volver a operar en
la red.
1 | Automético | Lacomunicacion ser4 nuevamente
iniciada automaticamente después de
la deteccion del error de Bus Off.
Tabla 4.4 — Valores permitidos cuando ocurre error de bus off
P774 0ol Permite seleccionar cual accion de la PLC2 debe ser
Accion para error [1] ejecutada caso ocurra error durante la comunicacion
de comunicacion - CAN:
[Configuracion] P774 | Descripcion Observacion
0 Apenas | Para estala opcién, caso ocurra error
indica en lainterface CAN, apenas sera
el error mostrado el cédigo del error en la HMI
del drive.
1 | Causaerror | Con esta opcién, caso ocurra error en
fatalen el | la comunicacién CAN, ademas de la
drive indicacion de error, el drive sera
deshabilitado y un Reset sera
necesario para que el mismo vuelva a
trabajar normalmente.
Tabla 4.5 — Accién para el error de comunicacion
Errores de comunicacion pueden ser diferentes de
acuerdo con el protocolo utilizado. Consulte el manu-
al de la comunicacion, especifico para el protocolo
utilizado.
P775 Daé6 Informa o estado del controlador CAN, sendo:
Estado del [-] P775 Descripcion
controlado CAN = 0 Deshabilitado
[Lectura] 1 | Reservado
2 | CAN Habilitado
3 | Warning (algunos telegramas con error)
4 | Error pacive (muchos telegramas con
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error o es 0 Unico aparato de la red con
CAN habilitado y transmitiendo
telegramas).

5 | Bus off (cantidad de errores detectados
es superior al limite interno de aparato 'y
comunicacion es deshabilitada).

6 | Sinalimentacion.

Tabla 4.6 - Estado del Controlado CAN



CAPITULO 4 - DESCRPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS
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[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P776 0 a 65535 Contador ciclico, es incrementado a cada telegrama
Controlador de [-] CAN recibido con suceso. El contador es nuevamente
telegramas - iniciado toda la vez que el contador alcanza el limite
recibidos superior.
[Lectura]
P777 0 a 65535 Contador ciclico, es incrementado a cada telegrama
Contador de [-] CAN transmitido con suceso. El contador es
telegramas - nuevamente iniciado toda la vez que el contador
transmitidos alcanza el limite superior.
[Lectura]
pP778 0 a 65535 Contador ciclico, es incrementado a cada error de-
Contador de

errores detectados

[-] tectado (warning, error pacive o bus off). El contador
- es nuevamente iniciado toda la vez que el contador

[Lectura] alcanza el limite superior.
P780 Oa4d Indica el estado de la comunicacion CANopen, infor-
Estado de la [-] mando si el protocolo fue inicializado correctamente
comunicacion - y el estado del servicio de guarda del esclavo.
CANopen _ _
[Lectura] P780 | Descripcion Observacion
0 Deshabilitado | El protocolo CANopen no fue
programado en el P770 y esta
deshabilitado.
1 Reservado -
2 CANopen | O protocolo CANopen fue
Habilitado | correctamente inicializado.
3 Guarda no | El servicio de guarda del nudo fue
nudo inicializado por el maestro y esta
habilitado | operando correctamente.
4 Error de Timeout en el servicio de guarda
guarda del |del nudo. Este evento provoca E65
nudo en la tarjeta PLC.
Tabla 4.8 — Estado de comunicacion CANopen
Consulte el manual de la comunicaciéon CANopen para
obtener la descripcion detallada del protocolo.
P781 0ai127 Cada dispositivo en la red CANopen posse un estado
Estado del Nudo [-] asociado. Es posible mirar el estado actual de la
CANopen - PLC2 por medio de este parametro.
[Lectura]
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[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P781 Descripcion Observacion

0 No inicializado | El protocolo CANopen no fue
programado en el P770 y esta
deshabilitado

4 Parado En este estado, la transferencia de
dados entre maestro y esclavo no
es posible.

5 Operacional |Todos los servicios de
comunicaciéon CANopen estan
disponibles en este estado.

127 | Preoperacional | Solamente algunos servicios de la
comunicacién CANopen estan
disponibles en este estado.

Tabla 4.9 — Estado del nudo CANopen
¥ Consulte el manual de la comunicacion CANopen para
obtener la descripcion detallada del protocolo.
P782 0as pP782 Descripcion
EStE_ldO delared [-] 0 [No alimentado / No on-line
DeviceNet - 1 | On-line, no conectado
[Lectura] 2 | On-line, conectado
3 Conexion ha fallado
4 Falla critica en la conexidn
5 Ejecutando Auto-Baud
Tabla 4.10 — Estado de la red DeviceNet
M Para una descripcion detallada de estos items con-
sulte el manual de la programacion DeviceNet del
producto
P783 0ol P783 Descripcion
Estado del [-] 0 |Maestro en modo de
Maestro de la - ejecucion (Run)
red DeviceNet 1 Maestro en modo ocioso
[Lectura] (ide)
Tabla 4.11 — Estado del maestro de la Red DeviceNet
M Para una descripcion detallada de estes items con-
sulte el manual de la programacion DeviceNet del
producto.
pP784 0al0 Permite seleccionar la cuantidad de palabras de
Cuantidad de lectura que se desea cambiar con el maestro de la

palabras de Lectura

[Configuracion]
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[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P785 O0al0 Permite seleccionar la cuantidad de palabras de es-
Cuantidad de [1] crita que se desea cambiar con el maestro de lared
palabras de escrita - DeviceNet.
[Configuracion]
P786 0a3 Indica el estado de la tarjeta de comunicacion
Estado de la [1] opcional. Puede asumir los siguientes valores:
tarjeta fieldbus -
[Lectura] P786 Descripcion Observacion
0 Deshabilitado: La habilitacion de la tarjeta es
Indica que la hecha a través del software WLP,
tarjeta no fue utilizando la herramienta de
habilitada. configuracion fieldbus.
1 Tarjeta inactiva: Es identificado principalmente
Indica que la durante la inicializacion de la
tarjeta fue tarjeta (mas también puede
programada, sin | ocurrir durante el funciona-
embargo la miento), por problemas de mal
PLC2 no ha contacto o instalacion. Cuando la
conseguido tarjeta se queda inactiva, el drive
acceder indica error E60 en la HMI, y
correctamente la | solamente es posible habilitar
tarjeta. nuevamente la tarjeta con el reset
del drive.
2 Tarjeta Activay Este fallo puede ocurrir por
Off-Line: diversos motivos (problemas en
Indica fallo en la | la configuracion del maestro,
comunicacion instalaccion incorrecta de los
entre la tarjeta cables, ruido durante la
fieldbusy el transmision de los dados, etc.),
maestro de la que dificulten la comunicacién
red. entre el esclavo y el maestro.
Siempre que la tarjeta fieldbus se
va para el estado off-line, sera
indicado error E59 en la HMI del
drive.
3 Tarjeta Activa 'y -

On-Line:

Indica que la
comunicacion
entre el esclavo
y el maestro de
la red esta
siendo hecha
CcoNn Suceso

Tabla 4.12 - Estado de la tarjeta FieldBus
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[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P788 Oab6 P788 Descripcion
Modo de operacién [O] 0 -10 a +10V (rango de -32768 a +32767)
de la salida _ 1 0 a 20mA (rango de 0 a +32767)
analéaica 1 2 0 a 20mA (rango de 0 a 65535)
_g L 3 0 a 20mA (rango de -32768 a +32767)
[Configuracién] 4 | 4a20mA (rango de 0 a 32767)
5 4 a 20mA (rango de 0 a 65535)
6 4 a 20mA (rango de -32768 a +32767)
Tabla 4.13 - Modo de operacion de la salida analégica 1
P789 3 0ab P789 Descripcion
Modo de operacion [O] 0 |-10a+10V (rango de -32768 a +32767)
de la salida - 1 | 0a20mA (rango de 0 a 32767)
analogica 2 ST 0 0mA (1ango de -33758 a +37767)
. .z a m rango de - a+
[ConflguraC|0n] 4 4 a 20mA (rango de 0 a 32767)
5 4 a 20mA (rango de 0 a 65535)
6 4 a 20mA (rango de -32768 a +32767)
Tabla 4.14 - Modo de operacion de la salida analégica 2
P790 O 0 a 10000 Es el numero de pulsos por rotacion del encoder 2
Numero de pulsos [1024 ] (auxiliar).
del encoder 2 ppr
(auxiliar)
[Configuracion]
P791 O 0ol Habilita realimentacion de posicion via encoder 2 (au-
Habilita la [0] xiliar).
realimentacion de
posicién via P791 Descripcion
encoder 2 0 | Deshabilitada, o sea, el lazo de
(Auxiliar) posicién sigue el padron que es
Confiquracs via encoder 1 (principal).
[Configuracao] 1 Habilitado. El lazo cerrado de
posicion pasa a ser ejecutado
via encoder 2 (auxiliar)
Tabla 4.15 - Seleccion de realimentacion via encoder
P792 O 0ol Define cual es la direccion del sifial de encoder:
Direccion de la [1]
sefal de -
encoder
[Configuracion]

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actien conforme programado por el usuario.
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[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
0=A—>B
Direccion de sefiales de encoder
A
B
Encoder girando en el sentido horario
1=B—>A
Direccion de sefiales de encoder
B
A
Encoder girando en el sentido horario
Figura 4.1 - Direccién de la sefal del encoder
pP793 ® Oab Permite seleccionar cual es el protocolo deseado para
Selecciona el [O] la comunicacion serial, paridad y stop-bit.
protocolo serial -
[Configuracion] P793 Descripcion
0 ModBus, sin paridad y 2 stop-hits
1 WegTp, sin paridad y 2 stop-hits
2 ModBus, paridad par y 1 stop-bit
3 WegTp, paridad par y 1 stop-bit
4 ModBus, paridad impar y 1 stop-hit
5 WegTp, paridad impar y 1 stop-hit
Tabla 4.16 - Seleccion del protocolo serial.
P794 © Oab6 ST 5 E—
‘. escripcion
Modo de operacion [O] 0 -10 a +10V /-20 a +20mA

de la entrada
analdgica 1
[Configuracion]

- (rango de -32768 a +32767)

0 a 20mA (rango de 0 a 32767)

0 a 20mA (rango de 0 a 65535)

0 a 20mA (rango de -32768 a +32767)
4 a 20mA (rango de 0 a 32767)

4 a 20mA (rango de 0 a 65535)

6 4 a 20mA (rango de -32768 a +32767)

Tabla 4.17 - Modo de operacién de la entrada analogica 1

QB |WIN|F-

(*) IMPORTANTE: El sistema precisa ser reinicializado cuando un o mas de estos parametros son cambiados,
para que actien conforme programado por el usuario.
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