























7 EtherCAT con FHPP

Objeto 1C13y, - Sync Manager Channel 3 (Process Data Input)

Através de este objeto puede configurarse un objeto de datos de proceso para el canal de sin-
cronizacion 3. El canal Sync 3 esta dedicado de forma fija al envio de Transmit PDO (master <= slave).
En este objeto debe ajustarse el nimero de objetos de datos de proceso asignados a dicho canal de
sincronizacion bajo el subindice 0.

A continuacion, en los subindices 1 a 4 se registra el nimero de objeto del PDO que debe asignarse al
canal. Solo se pueden utilizar los nimeros de objeto de los Transmit PDO previamente configurados
(objetos 1A00h hasta 1A03}).

Index 1C13;,

Name Sync Manager Channel 3 (Process Data Input)
Object Code Array

Data Type uint8

Sub-Index 00

Description Number of assigned PDOs

Access rw

Mapping PDO no

Value Range 0: no PDO assigned to this channel

1: one PDO assigned to this channel
2:two PDOs assigned to this channel
3: three PDOs assigned to this channel
4: four PDOs assigned to this channel

Default Value

0: no PDO assigned to this channel

Sub-Index 01,

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

Mapping PDO no

Value Range 1A00y: first Transmit PDO

Default Value

1A00y: first Transmit PDO

Sub-Index 02,

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

Mapping PDO no

Value Range 1A01y,: second Transmit PDO

Default Value

1A01y,: second Transmit PDO
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Sub-Index 03y

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

Mapping PDO no

Value Range 1A02y,: third Transmit PDO

Default Value

1A024: third Transmit PDO

Sub-Index 04y

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

Mapping PDO no

Value Range 1A03y,: fourth Transmit PDO

Default Value

1A03y,: fourth Transmit PDO
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7.6.3 Objetos no compatibles en CoE

La conexion del CMMP-AS-...-M3 con “CANopen over EtherCAT” es incompatible con algunos objetos
CANopen que si se encuentran disponibles en caso de conexion del CMMP-AS-...-M3 a través de
CiA 402. En la tabla siguiente se muestran dichos objetos:

Identifier | Name

Significado

1008, Manufacturer Device Name (String)

Nombre del equipo (no hay objeto)

1009, Manufacturer Hardware Version (String)

Version de hardware (no hay objeto)

100A; Manufacturer Software Version (String)

Version de software (no hay objeto)

6089 position_notation_index

Indica el nimero de puestos decimales
utilizados para visualizar los valores de
posicion en el controlador. El objeto solo sirve
como contenedor de datos. El firmware no
realiza una evaluacion adicional.

608A; position_dimension_index

Indica la unidad utilizada para visualizar los
valores de posicion en el controlador. EL
objeto solo sirve como contenedor de datos.
El firmware no realiza una evaluacién
adicional.

608Bp velocity_notation_index

Indica el nimero de puestos decimales
utilizados para visualizar los valores de
velocidad en el controlador. El objeto solo
sirve como contenedor de datos. El firmware
no realiza una evaluacion adicional.

608Ch velocity_dimension_index

Indica la unidad utilizada para visualizar los
valores de velocidad en el controlador. El
objeto solo sirve como contenedor de datos.
El firmware no realiza una evaluacion
adicional.

608D acceleration_notation_index

Indica el nimero de puestos decimales
utilizados para visualizar los valores de
aceleracion en el controlador. El objeto solo
sirve como contenedor de datos. El firmware
no realiza una evaluacion adicional.

608E acceleration_dimension_index

Indica la unidad utilizada para visualizar los
valores de aceleracion en el controlador. El
objeto solo sirve como contenedor de datos.
El firmware no realiza una evaluacion
adicional.

Tab. 7.18 Objetos de comunicacién no compatibles
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7 EtherCAT con FHPP

7.7 Maquina de estado de comunicacion

Como en casi todas las conexiones de bus de campo para controladores de motor, el slave conectado
debe ser inicializado por el master (en este caso, el controlador de motor CMMP-AS-...-M3) antes de
que este lo pueda utilizar en alguna aplicacién. Con este fin se define una maquina de estado (state
machine) para la comunicacién, que establece una secuencia de manejo fija para una inicializacién de
ese tipo.

La maquina de estado también se define para la interface EtherCAT. Dicha maquina solo puede cambiar
a estados determinados y éstos son iniciados siempre por el master. Un slave no puede cambiar de
estado por si mismo. Los estados y los cambios permitidos se describen en las tablas y en las figuras
siguientes.

Estado Descripcion

Power ON El equipo se ha conectado. Se inicializa automaticamente y pasa directamente
al estado “Init”.

Init En este estado, el master sincroniza el bus de campo EtherCAT. Esta operacion
incluye el establecimiento de la comunicacién asincrona entre master y slave
(protocolo de telegramas de correo electrénico) pero todavia no hay
comunicacién directa entre ellos.

La configuracion se inicia y los valores guardados se cargan. Cuando todos los
equipos conectados al bus estan configurados, se cambia al estado
“Pre-Operational”.

Pre-Operational En este estado, la comunicacion asincrona entre el master y el slave esta
activada. El master utiliza este estado para establecer una posible
comunicacion ciclica a través de PDO y para efectuar las parametrizaciones
necesarias a través de la comunicacion aciclica.

Si este estado se ha ejecutado sin errores, el master pasa al estado
“Safe-Operational”.

Safe-Operational | Este estado se utiliza para poner en estado seguro todos los equipos
conectados al bus EtherCAT. El slave envia valores reales al master, pero ignora
los valores nominales nuevos del master y utiliza valores por defecto en su lugar.
Si este estado se ha ejecutado sin errores, el master pasa al estado
“Operational”.

Operational En este estado, la comunicaci6n aciclica y ciclica estan activas. El mastery el
slave intercambian datos de valores nominales y reales. En este estado, el
CMMP-AS-...-M3 se puede habilitar y desplazar por medio del protocolo CoE.

Tab.7.19 Estados de la maquina de estado de comunicacién

Entre cada uno de los estados de la maquina de estado de comunicacién solo pueden darse
transiciones conforme a lo indicado en Fig. 7.3:
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Fig. 7.3 Maquina de estado de comunicacion

Las transiciones se describen individualmente en la tabla siguiente.

Transicion de estado

Status

IP

Inicio de la comunicacién aciclica (protocolo de telegramas de correo
electrdnico).

Pl Parada de la comunicacién aciclica (protocolo de telegramas de correo
electrdnico).

PS Start Inputs Update: inicio de la comunicacion ciclica (protocolo de teleg-
ramas de datos de proceso). El slave envia valores reales al master. El slave
ignora los valores nominales del master y utiliza valores por defecto internos.

SP Stop Input Update: parada de la comunicacién ciclica (protocolo de teleg-
ramas de datos de proceso). El slave deja de enviar valores reales al master.

SO Start Output Update: el slave evalda valores de referencia actuales del
master.

0s Stop Output Update: el slave ignora los valores nominales del master
y utiliza valores por defecto internos.

OoP Stop Output Update, Stop Input Update:

parada de la comunicacién ciclica (protocolo de telegramas de datos de
proceso). El slave deja de enviar valores reales al master y el master deja de
enviar valores nominales al slave.
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Transicion de estado

Status

Sl

Stop Input Update, Stop Mailbox Communication:

parada de la comunicacién ciclica (protocolo de telegramas de datos de
proceso) y parada de la comunicacién aciclica (protocolo de telegramas de
correo electrdonico). El slave deja de enviar valores reales al mastery el
master deja de enviar valores nominales al slave.

ol

Stop Output Update , Stop Input Update, Stop Mailbox Communication:
parada de la comunicacién ciclica (protocolo de telegramas de datos de
proceso) y parada de la comunicacion aciclica (protocolo de telegramas de
correo electrdnico). El slave deja de enviar valores reales al mastery el
master deja de enviar valores nominales al slave.

Tab. 7.20 Transiciones de estado

* Ademas de los estados aqui presentados, en la maquina de estado EtherCAT se especi-
I fica el estado “Bootstrap”. Este estado no esta implementado para controlador de motor

CMMP-AS-..

7.7.1 Diferencias

-M3.

entre las maquinas de estado de CANopen y EtherCAT

Si el CMMP-AS-...-M3 funciona con el protocolo CoE EtherCAT, en vez de la maquina de estado NMT de
CANopen se utiliza la maquina de estado EtherCAT. Esta se diferencia de la maquina de estado
CANopen en algunos puntos. Las diferencias de comportamiento se exponen a continuacion:

— No hay una transicién directa de Pre-Operational a Power On.

- No hay estado de parada, sino una transicién directa al estado INIT.

- Estado adicional: Safe-Operational

En la tabla siguiente se contrastan los diferentes estados:

EtherCAT State CANopen NMT State
Power ON Power-On (inicializacion)
Init Stopped
Safe-Operational -

Operational Operacional

Tab. 7.21 Comparacion de los estados en EtherCAT y CANopen
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7.8 Trama SDO

En CoE, todos los datos de una transferencia de SDO se transmiten a través de tramas de SDO. Las
tramas tienen la estructura siguiente:

6 bytes 2 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte 4 bytes 1...nbytes
Mailbox Header CoE Header SDO Control Byte | Index | Subindexl Data | Data
L 1L
Mandatory Header Standard CANopen SDO Frame optional

Fig. 7.4 Trama SDO: estructura de los telegramas

Componente Descripcion

Mailbox Header Datos para la comunicacion de correo electrénico (longitud, direccién y tipo)
CoE Header Identificador del servicio CoE

SDO Control Byte |ldentificador de una orden de lectura o de escritura

Index Indice principal del objeto de comunicacion CANopen

Subindex Subindice del objeto de comunicacion CANopen

Data Contenido de datos del objeto de comunicacién CANopen

Data (optional) Otros datos opcionales. Esta opcién no es compatible con el controlador de

motor CMMP-AS-...-M3, ya que solo se pueden activar objetos CANopen estan-
dar. El tamafio maximo de dichos objetos es 32 bits.

Tab. 7.22 Trama SDO: elementos

Para transmitir un objeto CANopen estandar a través de una trama SDO de estas caracteristicas, la
trama SDO CANopen se encapsula en una trama SDO EtherCAT y se transmite a continuacion.
Las tramas SDO CANopen estandar pueden utilizarse para:

— Inicializar la descarga de SDO

— Descargar el segmento de SDO.

— Inicializar la subida de SDO.

— Subir el segmento de SDO.

— Cancelar la transferencia de SDO.

— SDO upload expedited request.

— SDO upload expedited response.

- SDO upload segmented request (max. 1 segmento con datos dtiles de 4 bytes).

- SDO upload segmented response (max. 1 segmento con datos Utiles de 4 bytes).

* Todos los tipos de transferencia indicados anteriormente son compatibles con controla-
I dor de motor CMMP-AS-...-M3.
Dado que si se utiliza la implementacién CoE del CMMP-AS-...-M3 solo se pueden activar
objetos CANopen estandar cuyo tamafio esta limitado a 32 bits (4 bytes), Gnicamente
son compatibles los tipos de transferencias con una longitud maxima de datos de hasta
32 bits (4 bytes).
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7.9 Trama PDO

Los objetos de datos de proceso (PDO) sirven para efectuar la transmision ciclica de datos de valores
nominales y reales entre master y slave. El master los debe configurar en el estado “Pre-Operational”
antes de poner en funcionamiento el slave. A continuacion se transmiten en tramas PDO. Las tramas
tienen la estructura siguiente:

En CoE, todos los datos de una transferencia de PDO se transmiten a través de tramas PDO. Las tramas
tienen la estructura siguiente:

1...8bytes 1...nbytes
Process Data Process Data
L ]l ]
Standard CANopen PDO Frame optional

Fig. 7.5 Trama PDO: estructura de los telegramas

Componente Descripcion

Process Data Contenido de los datos del PDO (Process Data Object)
Process Data Contenido de datos opcionales de otros PDO
(optional)

Tab. 7.23 Trama PDO: elementos

Para transmitir un PDO a través del protocolo CoE EtherCAT, los Transmit PDO y los Receive PDO se
deben asignar a un canal de transmision del Sync Manager ademas de a la configuracion de PDO (PDO
Mapping) (= Capitulo 7.6.1 “Configuracion de la interface de comunicacion”). El intercambio de datos
de PDO para el controlador de motor CMMP-AS-...-M3 tiene lugar exclusivamente a través del protocolo
de telegramas de datos de proceso EtherCAT.

i La transmision de datos de proceso CANopen (PDO) a través de la comunicacidn aciclica

(protocolo de telegramas de correo electrénico) no es compatible con el controlador de
motor CMMP-AS-...-M3.

Puesto que en el controlador de motor CMMP-AS-...-M3 todos los datos intercambiados a través del
protocolo CoE EtherCAT se envian directamente a la implementacion CANopen interna, el PDO también
se mapea de la manera descrita en el capitulo 2.6.2 “PDO-Message”. En la figura siguiente se muestra
el procedimiento:
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Object Dictionary

E Index | Sub Object Contents

Qo

© |1zzzh_]o1h 6TTTh TTh 8

o

‘e |1zzzh | 02h 6UUUN UUh 8

©

S N Y B

PDO Length: 32 bit r 1
PD01| Object A | Object B

6TTTh [TTh Object A

S [euuuh |uuh Object B

S | evwh |wh Object C

S

g

‘s [6xxxh_|xxh Object E

“levvvh [vvn Object F
627zh | 7zh Object G

Fig. 7.6  Asignacién de PDO

La simple entrega de los datos recibidos a través del CoE al protocolo CANopen implementado en el
CMMP-AS-...-M3 permite utilizar para los PDO que se deben parametrizar, ademas del mapeado de los
objetos CANopen, los “Transmission Types” de los PDO disponibles para el protocolo CANopen para el
CMMP-AS-...-M3.

El controlador de motor CMMP-AS-...-M3 también es compatible con el tipo de transmision “Sync
Message”, aunque no es necesario transmitir el mensaje de sincronizacion a través de EtherCAT.

Para aceptar los datos se utiliza la llegada del telegrama o el impulso de sincronizacion de hardware
del mecanismo “Distributed Clocks” (véase abajo).

La interfaz EtherCAT para CMMP-AS-...-M3 es compatible con una sincronizacion a través del mecanis-
mo especificado en EtherCAT de los “Distributed Clocks” (relojes distribuidos) gracias al uso de un
moédulo FPGA ESC20. El regulador de corriente del controlador de motor CMMP-AS-...-M3 se sincroniza
con esta frecuencia y se produce la evaluacion o el envio de los PDO configurados correspondiente-
mente.

El controlador de motor CMMP-AS-...-M3 con la interfaz EtherCAT es compatible con las funciones:

- Telegrama ciclico de trama PDO mediante el protocolo de telegramas de datos de proceso.

- Telegrama sincrono de trama PDO mediante el protocolo de telegramas de datos de proceso.

El controlador de motor CMMP-AS-...-M3 con interfaz EtherCAT es compatible con cuatro Receive PDO
(RxPDO) y cuatro Transmit PDO (TxPDO).
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7.10 Control de errores

La implementacion del CoE EtherCAT para el controlador de motor CMMP-AS-...-M3 supervisa los
siguientes estados de error del bus de campo EtherCAT:
— ELFPGA no esta preparado al iniciarse el sistema.
— Seha producido un error en el bus.
— Se ha producido un error en el canal del correo electrénico. En este caso se supervisan los errores
siguientes:
- Sesolicita un servicio desconocido.
— Debe utilizarse otro protocolo distinto a CANopen over EtherCAT (CoE).
- Seestallamando a un Sync Manager desconocido.
Todos estos errores estan definidos como c6digos de error (Error Codes) correspondientes para el
controlador de motor CMMP-AS-...-M3. Cuando se produce uno de los errores anteriores, este se trans-
mite al controlador mediante una “Standard Emergency Frame” (trama estandar de emergencia). Al
respecto, véase también el capitulo 7.11 “Emergency Frame” y el capitulo D “ Mensajes de diagnosis”.
El controlador de motor CMMP-AS-...-M3 con interfaz EtherCAT es compatible con la funcién:
- Elcontrolador de aplicacion transmite un nimero de mensaje de error definido al ocurrir un evento
(telegrama de trama de control de errores del regulador).

7.11 Trama de emergencia

Através de la trama de emergencia CoE EtherCAT se intercambian mensajes de error entre el mastery
el slave. Las tramas de emergencia CoE sirven para transmitir directamente los “Emergency Messages”
(mensajes de emergencia) definidos en CANopen. Los telegramas CANopen se pasan por el tiinel de
tramas de emergencia CoE, como en el caso de la transmisién de SDO y PDO.

6 bytes 2 bytes 2 bytes 1 byte 5 bytes 1...nbytes
Mailbox Header CoE Header Error Code |Error Registerl Data Data
L L
Mandatory Header Standard CANopen Emergency Frame  optional

Fig.7.7 Emergency Frame: estructura de los telegramas

Componente Descripcion

Mailbox Header Datos para la comunicacién de correo electrénico (longitud, direccién y tipo)
CoE Header Identificador del servicio CoE

ErrorCode Error Code del EMERGENCY Message de CANopen =» Capitulo 2.6.5

Error Register Error Register del EMERGENCY Message de CANopen =» Tab. 2.19

Data Contenido de datos del EMERGENCY message CANopen

Data (optional) Otros datos opcionales. Dado que en la implementacion de CoE para el

controlador de motor CMMP-AS-...-M3 solo son compatibles las Emergency
Frames CANopen estandar, el campo “Data (optional)” no es compatible.

Tab. 7.24 Emergency Frame: elementos

Dado que en este caso también tiene lugar una simple entrega al protocolo CANopen implementado en
el controlador del motor de los “Emergency Messages” recibidos y enviados a través de CoE, todos los
mensajes de error se pueden consultar en el capitulo D.
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7.12 Sincronizacién (Distributed Clocks)

En EtherCAT, la sincronizacion temporal se efectla a través de los denominados “relojes distribuidos”

(Distributed Clocks). Cada slave EtherCAT incluye un reloj de tiempo real que el clock master sincroniza

en todos los slaves durante la fase de inicializacion. A continuacion, los relojes se atrasan en todos los

slaves durante el funcionamiento. El clock master es el primer slave de la red.

De este modo existe una base temporal unificada en todo el sistema a la que cada uno de los slaves

puede sincronizarse. Los telegramas de sincronizacion disefiados para este fin en CANopen, se

eliminan en CoE.

El FPGA ESC20 utilizado en el controlador de motor CMMP-AS-...-M3 es compatible con los Distributed

Clocks. Ello permite sincronizar el tiempo con gran exactitud. El tiempo de ciclo de la trama EtherCAT

debe adaptarse exactamente al tiempo de ciclo tp del interpolador interno del regulador. Si es neces-

ario, el tiempo del interpolador debe adaptarse mediante el objeto incluido en el archivo de descripcion

de equipos.

En la dltima implementacion también es posible una recepcion sincrona de datos de PDO sin relojes

distribuidos y una sincronizacién de los PLL internos del regulador a las tramas sincronas de EtherCAT.

Para ello, el firmware utiliza la llegada de la trama EtherCAT como base temporal.

Restricciones:

- Elmaster debe poder enviar las tramas EtherCAT con una inestabilidad muy reducida.

— Eltiempo de ciclo de la trama EtherCAT debe adaptarse exactamente al tiempo de ciclo tp del inter-
polador interno del regulador.

— La Ethernet debe estar reservada en exclusiva para la trama EtherCAT. Si es necesario, otros teleg-
ramas deben sincronizarse con el barrido y no deben bloquear el bus.
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8 Datos 1/0y control secuencial

8.1 Valor de referencia (modos de funcionamiento FHPP)

Los modos de funcionamiento FHPP difieren en relacién a su contenido y al significado de los datos
ciclicos de 1/0 y en las funciones a las que puede accederse en el controlador.

Modo de funcionamiento |Descripcién

Seleccién de frase En el controlador se puede memorizar un nimero especifico de registros
de posicionamiento. Un registro contiene todos los parametros que estén
especificados para una tarea de posicionamiento. El nimero de frase es
transferido a los datos ciclicos de I/0 como valor nominal o actual.

Tarea directa La tarea de posicionamiento es transmitida directamente en el telegrama
de 1/0. Con ello se transfieren los valores de referencia mas importantes
(posicion, velocidad, momento). Los parametros suplementarios

(p. ej. aceleracién) estan definidos por la parametrizacion.

Tab. 8.1 Resumen de los modos de funcionamiento FHPP con CMM...

8.1.1 Conmutacion del modo de funcionamiento FHPP

El modo de funcionamiento FHPP se conmuta mediante el byte de control CCON (véase mas adelante) y
se comunica mediante la palabra de estado SCON. La conmutacion entre la seleccion de frase y la tarea
directa solo esta permitida en el estado “Preparado” =» Secci6n 8.6, Fig. 8.1.

8.1.2 Seleccion de frase

Cada controlador dispone de un determinado niimero de frases que contienen la informacién necesaria
para una tarea de posicionamiento. El nimero de frase que debe procesar el controlador en el siguien-
te inicio es transferido en los datos de salida del PLC. Los datos de entrada contienen el dltimo ndmero
de frase procesado. La propia tarea de posicionamiento no debe estar necesariamente activa.

El controlador no admite ninglin modo automatico y, por tanto, ning(in programa del usuario. Ello im-
pide que el controlador pueda realizar tareas practicas autbnomamente; para ello es preciso que haya
un estrecha sincronizacion con el PLC. Sin embargo, si que depende del controlador el que se puedan
encadenar varias frases y que se puedan ejecutar consecutivamente mediante un comando de inicio.
También es posible otra accion dependiente del controlador: definir una conmutacion de registro antes

de alcanzarse la posicién de destino.

e La parametrizacion completa del encadenamiento de frases (“Programa de recorrido”),

I p. ej., de la frase siguiente, solo es posible por medio del FCT.
Ello permite crear perfiles de posicionamiento sin que lleguen a surtir efecto los tiempos
de reposo provocados por la transmision al bus de campo y el tiempo de ciclo del PLC.

8.1.3 Tarea directa

En la tarea directa, las tareas de posicionamiento se formulan directamente en los datos de salida del
PLC.

La aplicacion tipica calcula dindmicamente los valores de destino nominales. De este modo se puede,
p. ej., lograr una adaptacion a diferentes tamafios de piezas sin tener que parametrizar de nuevo la lista
de registros. Los datos de posicionamiento son administrados completamente en el PLC y enviados
directamente al controlador.

120 Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES — 1304a




8 Datos 1/0 y control secuencial

8.2 Estructura de los datos 1/0

8.2.1 Concepto
El protocolo FHPP siempre prevé unos datos de entrada y de salida de 8 bytes respectivamente.
El primer byte es fijo (o los 2 primeros bytes en los modos de funcionamiento de FHPP Seleccion de
frase y Tarea directa). Se mantiene en cada modo de funcionamiento y controla el desbloqueo del con-
trolador y de los modos de funcionamiento FHPP. Los bytes siguientes dependen del modo de fun-
cionamiento FHPP seleccionado. Aqui pueden transferirse otros bytes de estado o de control y valores
actuales y nominales.
En los datos ciclicos se permiten otros datos para transmitir pard@metros de acuerdo con el protocolo
FPC o FHPP+.
Un PLC intercambia los siguientes datos con el FHPP:
— Datos de controly de estado de 8 bytes:
— bytes de controly de estado,
— nidmero de frase o posicion nominal en los datos de salida,
— mensaje de retorno de la posicidén actual y nimero de registro en los datos de entrada,
— otros valores nominales y reales, segln el modo de funcionamiento,
— Siesnecesario, otros 8 bytes de entrada y 8 bytes de salida adicionales para la parametrizacion
conforme a FPC < Secci6n C.1.
— En caso necesario soporta hasta 24 (sin FPC) o hasta 16 (con FPC) bytes adicionales de datos 1/0

para la transmision de parametros mediante FHPP+ =» Secci6n C.2.
[ ]

Sies necesario, observe la especificacion del master de bus para representar palabrasy
I palabras compuestas (Intel/Motorola). Por ejemplo, para enviar a través de CANopen, la
representacion se efectda en “little endian” (byte menor primero).
8.2.2 Datos de 1/0 en los diferentes modos de funcionamiento FHPP (vista de control)

Seleccion de frase

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 [Byte6 [Byte7 [Byte8
Datos O |CCON CPOS N° frase |Reser- Reservado
vado

Datos| |SCON SPOS N2 frase |RSB Posicion real

Tarea directa

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

Datos O | CCON CPOS CDIR Valor Valor nominal2
nominall

Datos| |SCON SPOS SDIR Valor Valor real2
reall
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8 Datos 1/0 y control secuencial

Otros 8 bytes de datos 1/0 para la parametrizacion segiin FPC (> ver seccion C.1):

Festo FPC

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4

Byte5 [Byte6 [Byte7 [Byte8

Datos O |Reser- Sub-

Identificador de

Valor del parametro

vado indice tarea + nimero de
parametro
Datos| |Reser- Sub- Identificador de res- | Valor del parametro
vado indice puesta + nimero de
parametro

FHPP con FPC

Otros bytes de datos 1/0 para FHPP+ (= Seccién C.2):
FHPP+

123fa]s 6 ]7 s

9 Jrof11]12]13]14]15J16[17]18]19]20]21 22 ]23]24 ] 25 [26 [27 28] 29 [ 30]31] 32

Bytes de estado

Canal de parametros
FPC

Datos O FHPP+ (8 0 16 bytes)

Bytes de control

Canal de parametros
FPC

Datos | FHPP+ (8 0 16 bytes)

FHPP

FHPP+

123a]s]e]7 I8

9 Jio]1u1]12]13]14]15]16]17]18]19]20]21]22]23]24 25 [26 [27] 28] 293031 ]32

Bytes de estado

FHPP+ (8, 16 0 max. 24 bytes)

Bytes de control

FHPP+ (8, 16 0 max. 24 bytes)
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8 Datos 1/0 y control secuencial

8.3

Asignacion de bytes de control y de bytes de estado (resumen)

Asignacién de los bytes de control (resumen)

CCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Todos) |OPM2 OPM1 LOCK - RESET BRAKE STOP ENABLE
Seleccién del modo |Bloquear |- Eliminar |[Soltar Parada Des-
de funcionamiento elacceso los freno. bloquear
FHPP FCT fallos. actuador
CPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Todos) |- CLEAR TEACH JOGN JOGP HOM START HALT
- Borrar Prog- Jog Jog Iniciar Iniciar Pausa
recorrido |ramar negativo [positivo |recorrido |tarea
remanen- |valor por de posi-
te teach-in referen- | ciona-
cia miento
CDIR B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Tarea |FUNC FGRP2 FGRP1 FNUM2 |FNUM1 |COM2 CoOM1 ABS
directa) [Ejecutar Grupo de funciones | Ndmero de funcién Modo de control Ab-
funcion (posicion, par de soluto/
giro, velocidad, etc.) |relativo
Tab. 8.2 Asignacion de los bytes de control (resumen)
Asignacion de los bytes de estado (resumen)
SCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Todos) |OPM2 OPM1 FCT/ 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
MMI
Acuse de recibode [Mando |Aplicada |Fallo Adver- Funcio- Ac-
modo de funcionam- | del la tencia namiento [tuador
iento FHPP equipo [tensién habilitado [ha-
FCT de carga bilitado
SPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Todos) |REF STILL DEV Mov TEACH mcC ACK HALT
Actuador |Super- Errorde |Elejese [Validacion [Motion |Validacién [Pausa
referen- |[visién de |segui- mueve prog- Com- de inicio
ciado deten- miento ramacioén |plete
cién tipo
teach-ino
muestreo
SDIR B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Tarea |FUNC FGRP2 FGRP1 FNUM2 |FNUM1 com2 CoOM1 ABS
directa) [La fun- Acuse de recibo Acuse de recibo Acuse de recibo de Ab-
cibnse | grupo de funciones |ndmero de funcién modo de control soluto/
ejecuta (posicion, par de giro, |relativo
velocidad, etc.)
Tab.8.3  Asignacion de los bytes de estado (resumen)
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8 Datos 1/0 y control secuencial

8.4 Descripcion de los bytes de control
8.4.1 Byte de control 1 (CCON)
Byte de control 1 (CCON)
Bit ES EN Descripcion
BO Desbloquear Enable Drive =1: Desbloquear actuador (regulador)
ENABLE |actuador =0: Actuador (controlador) bloqueado.
B1 Parada Stop =1: Desbloquear funcionamiento.
STOP =0: STOP activo (cancelar tarea de posicionamiento +

parada con rampa de emergencia) El actuador se
para con la rampa maxima de frenado y la tarea
de posicionamiento se repone.

B2 Soltar freno. Open Brake =1: Liberarelfreno.
BRAKE =0: Activar freno.
Nota: solo es posible soltar el freno cuando el regulador

esta bloqueado. En cuanto el regulador esta desbloque-
ado, este tiene prioridad sobre el control del freno.

B3 Eliminar los Reset Fault Con un flanco ascendente, se sale del fallo y se borra el
RESET |fallos. valor del fallo.

B4 - - Reservado; debe ser 0.

B5 Bloquear Lock Software | Controla el acceso a la interfaz local (integrada) de
LOCK elacceso FCT  [Access parametrizacion del controlador.

=1: Elsoftware solo debe vigilar el controlador; el
mando del equipo (HMI control) no puede ser
asumido por el software.

=0: Elsoftware puede asumir el mando del equipo

(para modificar parametros o para controlar

entradas).
Bé6 Selecciéndel [Select Determinacion del modo de funcionamiento FHPP
OPM1 [modo de fun- |Operating N° Bit 7 | Bit6 | Modo de funcionamiento
B7 cionamiento Mode 0 0 Seleccidn de frase
OPM2 Tarea directa

WIN| =~ O

0 1
1 0 Reservado
1 1 Reservado

Tab.8.4  Byte de control 1

CCON controla los estados en todos los modos de funcionamiento FHPP. Para méas informacién = Des-
cripcion de las funciones de actuadores, capitulo 10.
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8.4.2 Byte de control 2 (CPOS)

Byte de control 2 (CPOS)

Bit ES EN Descripcion

BO Pausa Halt =1: No se solicita pausa.

HALT =0: Pausa activada (interrumpir tarea de posiciona-
miento + pausa con rampa de frenado). El eje se
detiene con una rampa de frenada definida, la
tarea de posicionamiento permanece activa
(con CPOS.CLEAR puede eliminarse el recorrido
remanente).

B1 Iniciar tarea Start Con un flanco ascendente se aceptan los datos

START (de posiciona- | Positioning nominales actuales y empieza el posicionamiento (tam-

miento Task bién, p. ej., frase 0 = recorrido de referencia).

B2 Iniciar Start Homing | Con un flanco ascendente se inicia el recorrido de

HOM recorrido de referencia con los parametros ajustados.

referencia
B3 Jog positivo Jog positive Elactuador se mueve a la velocidad especificada en el
JOGP sentido de valores actuales mayores, mientras este bit
esté activo. El movimiento empieza con un flanco ascen-
dente y termina con un flanco descendente.
B4 Jog negativo Jog negative El actuador se mueve a la velocidad o nimero de
JOGN revoluciones especificado en el sentido de valores re-
ales menores, mientras el bit esté activo. El movimiento
empieza con un flanco ascendente y termina con un
flanco descendente.

B5 Programar Teach actual Con un flanco descendente, el valor real actual se trans-

TEACH |valor por Value fiere al registro de valores nominales del registro de

teach-in posicionamiento actualmente direccionado. El destino
de Teach esta definido con PNU 520. El tipo es
determinado por el byte de estado de frase (RSB)
=> Seccién 9.5.

B6 Borrar Clear En el estado “Halt”, un flanco ascendente borra la tarea

CLEAR (recorrido Remaining de posicionamiento y transfiere el estado “Ready”.

remanente Position

B7 - - Reservado; debe ser 0.

Tab. 8.5 Byte de control 2

El CPOS controla las tareas de posicionamiento en los modos de funcionamiento FHPP “Seleccién de
frase” y “Tarea directa” en cuanto se desbloquea el actuador.
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8.4.3 Byte de control 3 (CDIR) — Tarea directa
Byte de control 3 (CDIR) — Tarea directa
Bit ES EN Descripcion
BO Absoluto/ Absolute / =1: elvalornominal es relativo al Gltimo valor
ABS relativo Relative nominal.
=0: elvalornominal es absoluto.
B1 Modo Control Mode [ N° Bit2 |Bit1 | Modo de control
COM1 (de control 0 0 0 Control de posicidn.
B2 0 1 Modo de fuerza (par, corriente).
COM2 2 1 0 Regulacion de velocidad (ndmero
de revoluciones).
3 1 1 Reservado.
Para la funcién de disco de leva se admite (inicamente la
regulacion de posicion.
B3 Ndmero Function Sin funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 0)
FNUM1 |de funcion Number sin funcion, : 0
B4 Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 N° [Bit4 |[Bit3 [ Namero de funcion
0 0 0 Reservado.
0 1 Sincronizacidn en entrada externa.
2 1 0 Sincronizacion en entrada externa
con funcién de disco de leva.
3 1 1 Sincronizacidon en master virtual con
funcion de disco de leva.
B5 Grupo Function Sin funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 0)
FGRP1 |de funciones Group sin funcion, : 0
B6 Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 N° Bit 6 | Bit5 |Grupo de funciones
0 0 0 Sincronizacion con/sin disco de
leva.
Elresto de los valores (los nimeros 1 a 3) estan reser-
vados.
B7 Funcién Function =1: Ejecutar la funcion de disco de leva,
FUNC bits 3 ... 6 = nmero y grupo de funcién.
=0: Tareanormal.

1) Con los niimeros de funciones 1y 2 (sincronizacién con entrada externa) los bits CPOS.ABS y CPOS.COMx son irrelevantes. Los bits

CPOS.ABS y CPOS.COMx determinan la relacién y el modo de control del master cuando el niimero de funcién es 3 (master virtual,

interno).

Tab. 8.6

Byte de control 3 — Tarea directa

CDIR especifica en la tarea directa el tipo de tarea de posicionamiento.
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8.4.4 Bytes 4y 5 a 8 - Tarea directa
Byte de control 4 (valor de referencia 1) - Tarea directa
Bit ES EN Descripcion
BO..7 Preseleccién dependiente del modo de control
(CDIR.COMx):
Velocidad Velocity Regulacion de Velocidad en porcentaje del valor
posicion: base (PNU 540)
- - Modo de fuerza: Sin funcién, igual a 0.
Rampa de Velocity ramp [ Regulacion de Rampa de velocidad en porcentaje
velocidad velocidad: delvalor base (PNU 560)
Tab. 8.7 Byte de control 4 — Tarea directa

Bytes de control 5 ... 8 (valor nominal 2) — Tarea directa

Bit ES EN Descripcion
BO...31 Preseleccién dependiente del modo de control
(CDIR.COMX),
cifra de 32 bits, byte Low primero:
Posicion Position Control de Posicién en unidades de posicion,
posicion = Apéndice A.1
Par de giro Torque Modo de fuerza Par nominal en porcentaje del
momento nominal (PNU 1036)
Velocidad Velocity Regulacion de Velocidad en unidades de velocidad
velocidad => Apéndice A.1
Tab.8.8  Bytesde control 5 ... 8 — Tarea directa
8.4.5 Bytes 3y 4 a 8 — Seleccion de frase
Byte de control 4 (valor nominal 1) - Seleccién de frase
Bit ES EN Descripcion
B0...7 |Ndmerode Record Preseleccion del nimero de frase.
frase number
Tab.8.9  Byte de control 4 —Seleccién de frase

Bytes de control 5 ... 8 (valor nominal 2) - Seleccién de frase

Bit ES EN Descripcion

B0..31 |- - Reservado (= 0)

Tab.8.10 Bytes de control 5 ... 8 - Seleccion de frase
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8.5 Descripcion de bytes de estado
8.5.1 Byte de estado 1 (SCON)
Byte de estado 1 (SCON)
Bit ES EN Descripcion
BO Actuador Drive Enabled |=1: actuador (regulador) habilitado.
ENABLED | habilitado =0: actuador bloqueado, controlador inactivo.
B1 Funciona- Operation =1: funcionamiento habilitado, posicionamiento
OPEN miento Enabled posible.
habilitado =0: paradaactiva.
B2 Advertencia Warning =1: hayunaadvertencia.
WARN =0: no hay advertencia.
B3 Fallo Fault =1: hayunfallo.
FAULT =0: no hayfallo o lareaccion ante el fallo esta activa.
B4 Aplicada la Load Voltage |=1: haytensionde carga.
VLOAD |tension is Applied —
=0: no haytension de carga.
de carga
B5 Mando del Software Mando del equipo (comp. PNU 125, seccidn B.4.4)
FCT/MMI | equipo Access by =1: elcontrol del equipo mediante bus de campo im-
mediante FCT/MMI posible.
FCT/MMI =0: control del equipo a través de bus de campo
posible.
Bé6 Mensaje Display Acuse de recibo del modo de funcionamiento FHPP
OPM1 (respuesta Operating N° Bit 7 | Bit6 | Modo de funcionamiento
B7 modo de fun- | Mode 0 0 0 Seleccion de frase
OPM2 [cionamiento 1 0 1 Tarea directa
2 1 0 Reservado
3 1 1 Reservado

Tab.8.11 Byte de estado 1
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8.5.2 Byte de estado 2 (SPOS)
Byte de estado 2 (SPOS)
Bit ES EN Descripcion
BO Pausa Halt =1: pausa no activada, el eje puede moverse.
HALT =0: pausaactivada.
B1 Validacionde [Acknowledge |=1: inicio realizado (referenciar, actuacion secuencial,
ACK inicio Start posicionar)
=0: preparado para arrancar (referenciar, actuacion
secuencial, posicionar)
B2 Motion Motion =1: tareade posicionamiento completada, si procede
MC Complete Complete con fallo
=0: tareade posicionamiento activa
Nota: MC se activa por primera vez tras la conexion
(estado “actuador bloqueado”).
B3 Validacion Acknowledge |[Segln la configuracion en PNU 354:
TEACH |programacion [Teach/ PNU 354 = 0: indicacion estado de teach-in:
teach-in / Sampling =1: teach-inejecutado, el valor real se ha aceptado
muestreo =0: preparado para teach-in
PNU 354 = 1: indicacion estado de muestreo: 1
=1: flanco detectado. Nuevo valor de posicion
disponible
=0: preparado para muestreo
B4 Eleje se Axis is Moving |[=1: velocidad del eje >=valor limite
MoV mueve =0: velocidad del eje <valor limite
B5 Error de Drag (Devia- =1: errorde seguimiento activo
DEV seguimiento tion) Error =0: no hayerror de seguimiento
Bé6 Supervision de [Standstill =1: tras MCeleje ha salido del margen de tolerancia
STILL detencion Control =0: tras MCeleje permanece en el margen de
tolerancia
B7 Actuador Axis =1: hayinformacion de referencia, no hay que realizar
REF referenciado Referenced un recorrido de referencia
=0: hayque llevar a cabo la referencia

1) Muestreo de posicion = Seccion 9.9.

Byte de estado 2

Tab. 8.12
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8.5.3

Byte de estado 3 (SDIR) - Tarea directa
El byte de estado SDIR es el acuse de recibo del modo de posicionamiento.

Byte de estado 3 (SDIR) - Tarea directa
Bit ES EN Descripcion
BO Absoluto/ Absolute / =1: elvalornominal es relativo al Gltimo valor
ABS relativo Relative nominal.
=0: elvalornominal es absoluto.
B1 Mensaje Control Mode [ N° Bit 2 | Bit 1 | Modo de control
COM1 (respuesta Feedback 0 0 0 Control de posicion.
B2 modo 0 1 Modo de fuerza (par, corriente).
COM2 [de control 2 1 0 Regulacion de la velocidad
(ndmero de revoluciones).
3 1 1 Reservado.
B3 Acuse de Function Sin funcién de disco de leva (CDIR.FUNC = 0) sin funcién,
FNUM1 |recibo ndmero [Number : 0.
B4 de funcion Feedback Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 N° Bit 4 |Bit3 | Namero de funcion
0 0 0 CAM-IN / CAM-OUT / Change active.
0 1 Sincronizacidn en entrada externa.
2 1 0 Sincronizacion en entrada externa
con funcidn de disco de leva.
3 1 1 Sincronizacion en master virtual con
funcidn de disco de leva.
B5 Acuse de Function Sin funcién de disco de leva (CDIR.FUNC = 0):
FGRP1 |recibo grupo Group sin funcién, = 0
B6 de funciones Feedback Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 N° Bit 4 | Bit3 | Grupo de funciones
0 0 0 Sincronizacion con/sin disco de
leva.
El resto de los valores (los nimeros 1 a 3) estan reser-
vados.
B7 Acuse de Function =1: Lafuncién de disco de leva se ejecuta,
FUNC recibo Feedback bits 3 ... 6 = nmero y grupo de funcién.
de funcién =0: Tareanormal
Tab.8.13 Byte de estado 3 —Tarea directa
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8.5.4 Bytes 4y5 ... 8 - Tarea directa
Byte de estado 4 (valor real 1) - Tarea directa
Bit ES EN Descripcion
BO..7 Acuse de recibo dependiente del modo de control
(CDIR.COMx):
Velocidad Velocity Control de Velocidad en porcentaje del valor
posicion base (PNU 540)
Par de giro Torque Modo de fuerza Par de giro en porcentaje del

momento nominal (PNU 1036)

Regulacién de
velocidad

Sin funcién, =0

Tab.8.14 Byte de estado 4 —Tarea directa

Bytes de estado 5 ... 8 (valor real 2) - Tarea directa

Bit ES EN Descripcion
BO...31 Acuse de recibo dependiente del modo de control
(CDIR.COMX),
cifra de 32 bits, byte Low primero:
Posicion Posicion Control de Posicién en unidades de posicion
posicion => Apéndice A.1
Posicién Posicién Modo de fuerza Posicién en unidades de posicion
= Apéndice A.1
Velocidad Velocity Regulacion de Velocidad como valor absoluto en
velocidad unidades de velocidad
Tab.8.15 Bytes de estado 5 ... 8 —Tarea directa
8.5.5 Bytes 3,4y5 ... 8-Seleccion de frase
Byte de estado 3 (nimero de frase) - Seleccién de frase
Bit ES EN Descripcion
B0...7 |Ndmerode Record Retrosefial del nimero de frase.
frase number
Tab.8.16  Byte de control 4 —Seleccién de frase
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Byte de estado 4 (RSB) - Seleccién de frase
Bit ES EN Descripcion
BO Conmutacion | 1st Record =1: Sehaalcanzado la primera condicién de con-
RC1 progresiva de |Chaining Done mutacion progresiva
registros 1 =0: No se ha configurado/alcanzado una condicion de
efectuada conmutacién progresiva
B1 Conmutaciéon [ Record Valido en cuanto esté presente MC.
RCC progresiva Chaining =1: encadenamiento de registros realizado por com-
de registros Complete pleto.
efectuada =0: Encadenamiento de frases cancelado. Por lo
menos no se ha alcanzado una condicién de con-
mutacion progresiva
B2 - - Reservado, = 0.
B3 Acuse de Function Sin funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 0)
FNUM1 |recibo nimero |Number sin funcion, : 0.
B4 de funcion Feedback Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 N° Bit 4 |Bit3 | Namero de funcion
0 0 0 CAM-IN / CAM-OUT / Change active.
0 1 Sincronizacidn en entrada externa.
2 1 0 Sincronizacion en entrada externa
con funcién de disco de leva.
3 1 1 Sincronizacidon en master virtual con
funcion de disco de leva.
B5 Acuse de Function Sin funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 0)
FGRP1 |recibo grupo Group sin funcion, : 0
B6 de funciones Feedback Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 N° Bit 4 | Bit3 | Grupo de funciones
0 0 0 Sincronizacion con/sin disco de
leva.
Elresto de los valores (los nimeros 1 a 3) estan reser-
vados.
B7 Acuse de Function =1: Lafuncién de disco de leva se ejecuta,
FUNC recibo Feedback bits 3 ... 6 = nmero y grupo de funcién.
de funcién =0: Tareanormal
Tab.8.17 Byte de estado 4 (RSB) — Seleccion de frase
Bytes de estado 5 ... 8 (posicion) — Seleccion de frase
Bit ES EN Descripcion
B0 ...31 | Posicién Posicion Retrosefial de la posicion en unidades de posicion
=> Apéndice A.1. Cifra de 32 bits, byte Low primero.

Tab.8.18 Bytes de estado 5 ... 8 —Seleccion de frase
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2 .
8.6 Maquina de estado FHPP
Desconectado A partir de cualquier estado
T7* siempre tiene la 7%
maxima prioridad.
S1 S5
Controlador Reaccién
conectado ante el fallo
T1 T8 T11
S2 S6
Actuador T9 Fallo
bloqueado
T2
T5 T10
S3
Actuador
T6
habilitado
T4 T3
SA5 TA9 SA1 TA7 SA4
Jog Se ejecuta el recor-
positivo TALO TAS rido de referencia
SA6 TA11 Listo TA13 SA7
Jog Preparar disco de
negativo TAL2 ATE leva
TA19 TAl6 TA15
2| |™
SA8
TAS SA2 Disco de leva
. activado, realiza
A6 Tarea de posiciona- ciclo completo
miento activa
TA18 TA17
AL TA3
SA9
SA3 Disco de leva,
Parada intermedia parada intermedia
S4

Funcionamiento habilitado

Fig. 8.1 Maquina de estado
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Indicaciones sobre el estado
“Funcionamiento habilitado”

La transicién T3 cambia al estado
S4, que a su vez contiene su propia
sub-status machine, los estados de
la cual estdn marcados con “SAx” y
cuyas transiciones estan marcadas
con “TAx” =» Fig. 8.1.

Esto también permite utilizar un es-
quema sustitutivo (= Fig. 8.2) enel
que se suprimen los estados inter-
nos SAXx.

Las transiciones T4, T6 y T7* se
ejecutan desde cualquier subestado
SAxy, automaticamente, adoptan
una prioridad superior a la de cual-
quier transicion TAX.

Reaccion ante fallos

Desconectar A partir de cualquier estado
l l T7*

S1  Controlador S5 Reaccién

conectado ante el fallo

T1 T8
T11

S2  Actuador ™ S6  Fallo

bloqueado

T2
T5 T10

S3  Actuador

T6 habilitado
T4 3
\4
S4 Funcionamiento
habilitado
Fig. 8.2 Esquema sustitutivo de la maquina de estado

T7 (“fallo detectado”) tiene la prioridad maxima y por ello recibe el asterisco (“*”). T7 se ejecuta desde

S5 + S6, si se produce un error con una prioridad mas alta. Esto significa que un fallo grave puede sup-

rimir un fallo simple.
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8.6.1 Establecer disponibilidad para funcionar

En funcion del controlador, para establecer la disponibilidad de funcionamiento puede
que se necesiten sefiales de entrada adicionales, p. ej., DIN 4, DIN 5, DIN 13, etc.
Hallara informacion detallada en la descripcion del hardware, GDCP-CMMP-M3-HW-...

T Condiciones internas Acciones del usuario 9

T El actuador esta conectado.
No puede estimarse un fallo

T2 Aplicada la tension de carga. “Habilitar actuador” = 1
Control de nivel superior en PLC CCON = xxx0.xxx1
T3 “Parada” = 1
CCON = xxx0.xx11
T4 “Parada” =0
CCON = xxx0.xx01
T5 “Habilitar actuador” =0
CCON = xxx0.xxx0
T6 “Habilitar actuador” =0

CCON = xxx0.xxx0

T7* Reconocido fallo

T8 Reaccidn ante fallo concluida, actuador detenido

T9 Ya no hay ningn fallo. “Validar fallo” =0 — 1
Era un fallo grave. CCON = xxx0.Pxxx

T10 | Yano hay ningin fallo. “Validar fallo” =0 — 1
Era un fallo simple. CCON = xxx0.Pxx1

T11 El fallo adn existe. “Validar fallo” =0 — 1

CCON = xxx0.Pxx1

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente

Tab.8.19 Transiciones de estado al establecer disponibilidad para funcionar
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8.6.2 Posicionar
Siempre es valido lo siguiente: las transiciones T4, T6 y T7 siempre tienen prioridad.
T Condiciones internas Acciones del usuario 1)
TA1 La referencia esté funcionando. Iniciar tarea posicionamiento =0 — 1
Pausa =1

CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xx0.00P1

TA2 Motion Complete =1 El estado “Pausa” es indiferente
El registro actual ha finalizado. El siguiente registro [ CCON = xxx0.xx11
no debe ejecutarse automaticamente CPOS = OXXX.XXXX

TA3 Motion Complete =0 Pausa=1—0

CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xxx.xxxN

TA4 Pausa =1
Iniciar tarea posicionamiento =0 — 1

Borrar recorrido remanente =0
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 00xx.xxP1
TA5 Seleccion de frase: CCON = xxx0.xx11
— Haterminado un registro individual. CPOS = 0xxx.xxx1
— Elsiguiente registro va a ser procesado

automaticamente.

Tarea directa: CCON = xxx0.xx11
— Hallegado una nueva tarea de posicionamiento | CPOS = Oxxx.xx11

TA6 Borrar recorrido remanente =0 — 1
CCON = xxx0.xx11

CPOS = OPxxX.xxxx

TA7 Inicio recorrido de referencia=0—1

Pausa=1

CCON = xxx0.xx11

CPOS = 0xx0.0Px1

TA8 Referencia finalizada o pausa. Pausa =1 — 0 (solo para pausa)
CCON = xxx0.xx11

CPOS = 0xxx.xxxN

TA9 Jog positivo=0—1

Pausa=1

CCON = xxx0.xx11

CPOS = 0xx0.Pxx1

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente
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T Condiciones internas Acciones del usuario V)

TA10

0 bien

Jog positivo=1—0
— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.Nxx1
¢}

Pausa=1—0

— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.xxxN

TA11 Jognegativo=0—1
Pausa=1
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xxP.0xx1
TA12 O bien

Jognegativo=1—0
— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = OxxN.xxx1
¢}

Pausa=1—0

— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.xxxN

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente

Tab.8.20 Transiciones de estado durante el posicionamiento

. Si se utiliza la funcién de disco de leva, hay transiciones adicionales
I => Seccidén 8.6.3.
Modo de Notas sobre las caracteristicas

funcionamiento
FHPP

Seleccion
de frase

Sin restricciones

Tarea directa

TA2: ya no se aplica la condicién que no pueda procesarse una nueva frase.

TAS5: puede iniciarse una nueva frase en cualquier momento.

Tab.8.21 Caracteristicas especiales del modo de funcionamiento FHPP
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8.6.3 Maquina de estados ampliada con funcion de disco de leva
TA Descripcion Evento en Condicion
Seleccién de frase Tarea directa complementaria
TA13 | Preparardiscode | Flanco “ascendente” |- Frase anterior: FUNC =0
leva (activar) (modificacion) del Frase nueva: FUNC =1
ndmero de frase.
- Flanco ascendente |-
en FUNC.
Flanco ascendente en STOP o ENABLE FUNC=1
(activar desbloqueo del regulador).
TA14, | Desactivar disco de | Flanco “ascendente” |- Frase anterior: FUNC =1
TA19 |leva (modificacion) del Frase nueva: FUNC=0
ndmero de frase.
- Flanco descenden- | -
te en FUNC.
STOP o eliminacién de ENABLE. No hay. FUNC = indistinto
TA15 | Disco de leva Flanco ascendente en START. Actuador situado en
activado, realiza TA13.
ciclo completo
TA16 | Cambiar disco de Flanco ascendente en | — Ndmero de disco de leva
leva START. modificado en PNU 419 o
PNU 700.
FUNC=1
Flanco “ascendente” |- Ndmero de disco de leva
(modificacion) del modificado en PNU 419 o
nimero de frase y PNU 700.
flanco ascendente en FUNC=1
START.
- Flanco ascendente | PNU 700 ha sido
en START, arranca | modificado.
automaticamente | FUNC=1
el master virtual.
TA17 | Paradaintermedia | HALT=0 Parada intermedia solo
TA18 | Finalizar parada HALT =1 con master virtual.
intermedia
Tab. 8.22
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8.6.4 Ejemplos de bytes de estado y de control

En las paginas siguientes hallara ejemplos tipicos de bytes de estado y de control:
1. Establecer disponibilidad para funcionar — Seleccién de frase, Tab. 8.23
Establecer disponibilidad para funcionar — Tarea directa Tab. 8.24

Tratamiento de errores, Tab. 8.25

Recorrido de referencia, Tab. 8.26

Posicionamiento por seleccion de fraseTab. 8.27

Posicionado por tarea directa, Tab. 8.28

[ ]

AN U1~ W N

Mas informacion sobre la maquina de estado =» Seccion 8.6.

I Valido para todos los ejemplos: para la habilitacion del controlador y el regulador del
CMM... se requieren | /0 digitales adicionales, = Descripcion del hardware,
GDCP-CMMP-M3-HW-...

1.Establecer disponibilidad para funcionar - Seleccién de frase

Paso/descripcion Bytes de control (tarea) 1) Bytes de estado (respuesta) I

1.1 Estado basico CCON =0000.0x00, |SCON =0001.0000y
CPOS =0000.0000, |SPOS =0000.0100p

1.2 Bloquear el mando CCON.LOCK =1 SCON.FCT/MMI =0

del equipo para el

software

1.3 Habilitar actuador, CCON.ENABLE = SCON.ENABLED =

habilitar funcionamiento [ CCON.STOP =1 SCON.OPEN =

(seleccion de frase) CCON.OPM1 = SCON.OPM1 =
CCON.OPM2 =0 SCON.OPM2 =
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente
Tab. 8.23 Bytes de estado y control “Establecer disponibilidad para funcionar — Seleccion de
registro”

Descripcion de 1. Establecer disponibilidad para funcionar:

1.1  Estado basico del actuador cuando se ha conectado la tensién de alimentacion. — Paso 1.2
01l.3

1.2  Bloquear el mando del equipo mediante el software
Opcionalmente, la toma del mando del equipo mediante el software con CCON.LOCK = 1 puede
bloquearse. — Paso 1.3

1.3 Habilitar accionamiento en modo Seleccion de frase. — Recorrido de referencia: ejemplo 4,

Tab. 8.26.
e Si hay fallos tras la conexion o tras activar CCON.ENABLE:
I — Tratamiento de errores: =» ejemplo 3, Tab. 8.25.

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a 139




8 Datos 1/0 y control secuencial

2. Establecer disponibilidad para funcionar - Tarea directa

Paso/descripcion Bytes de control (tarea) ) Bytes de estado (respuesta) I

2.1 Estado basico CCON =0000.0x00, |SCON =0001.0000p
CPOS =0000.0000, |SPOS =0000.0100p

2.2 Bloquear el mando CCON.LOCK =1 SCON.FCT/MMI =0

del equipo para el

software

2.3 Habilitar actuador, CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1

habilitar funcionamiento [ CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1

(seleccion de frase) CCON.OPM1 =1 SCON.OPM1 =1
CCON.OPM2 =0 SCON.OPM2 =0
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente
Tab. 8.24 Bytes de estado y de control “Establecer disponibilidad para funcionar — Tarea directa”

Descripcion de 2. Establecer disponibilidad para funcionar:

2.1  Estado basico del actuador cuando se ha aplicado la tension de alimentacién. — Paso 2.2 0 2.3

2.2 Bloquear el mando del equipo mediante el software Opcionalmente, la toma del mando del equipo
mediante el software con CCON.LOCK = 1 puede bloquearse. — Paso 2.3

2.3 Desbloquear actuador en tarea directa. — Recorrido de referencia: ejemplo 4, Tab. 8.26.

i Si hay fallos tras la conexi6n o tras establecer CCON.ENABLE:

— Tratamiento de errores: =» ejemplo 3, Tab. 8.25.
No es necesario validar las advertencias, estas se borran automéaticamente unos segun-
dos después de eliminar su causa.

3. Tratamiento de errores

Paso/descripcion Bytes de control (tarea) ) Bytes de estado (respuesta) I
3.1 Fallo CCON = XXX0.XXXXp SCON = XXXX. 1XXXp
CPOS = OXXX.XXXXp SPOS = XXXX.XOXXp
3.1 Advertencia CCON = XXX0.XXXXp SCON = XXXX.X1XXp
CPOS = OXXX.XXXXp SPOS = XXXX.XOXXp
3.3 Validar fallo CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
con CCON.RESET CCON.RESET =P SCON.FAULT =0
SCON.WARN =0
SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente

Tab.8.25 Bytes de estado y control “Tratamiento de errores”
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Descripcion de 3. Tratamiento de errores

3.1  Sevisualiza un fallo mediante SCON.FAULT. — La tarea de posicionamiento ya no es posible.

3.2 Sevisualiza una advertencia mediante SCON.WARN. — La tarea de posicionamiento sigue sien-
do posible.

3.3  Validar fallo con flanco ascendente en CCON.RESET. — El bit de fallo SCON.FAULT o SCON.WARN
se repone, — SPOS.MC se activa, — accionamiento preparado para funcionar

Los fallos y advertencias también se pueden validar con un flanco descendente en DIN5
I (desbloqueo del regulador) =» Descripcién del hardware, GDCP-CMMP-M3-HW-...

4. Recorrido de referencia (requiere estados 1.3 0 2.3)

Paso/descripcion Bytes de control (tarea) 2 Bytes de estado (respuesta) I

4.1 Inicio del recorrido de [ CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1

referencia CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1
CPOS.HOM =P SPOS.ACK =1

SPOS.MC =0

4.2 Funciona el recorrido | CPOS.HOM =1 SPOS.MOV =1

de referencia

4.3 Recorrido de referen- | CPOS.HOM =0 SPOS.MC =1

cia finalizado SPOS.REF =

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente

Tab.8.26  Bytes de estado y control “Recorrido de referencia”

Descricpion de 4. Recorrido de referencia:

4.1 Unflanco ascendente en CPOS.HOM (iniciar recorrido de referencia) inicia el recorrido de
referencia. El inicio es confirmado con SPOS.ACK (validacion de inicio) mientras CPOS.HOM esté
activo.

4.2 El movimiento del eje se muestra con SPOS.MOV (el eje se mueve).

4.3 Tras unrecorrido de referencia con éxito, se activan SPOS.MC (Motion Complete) y SPOS.REF.
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5. Posicionamiento por seleccion de frase (requiere estados 1.3/2.3 y, si procede, 4.3)

Paso/descripcion Bytes de control (tarea) ) Bytes de estado (respuesta) I
5.1 Preseleccionar el N2 de frase 0...250 N° de frase 0..250
nimero de frase anterior
(byte de control 3)
5.2 Iniciar tarea CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1
CPOS.START =P SPOS.ACK =1
SPOS.MC =0
5.3 Tarea en marcha CPOS.START =1 SPOS.MOV =1
N2 de frase 0...250 N° de frase actual 0...250
5.4 Tarea finalizada CPOS.START =0 SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1
SPOS.MOV =0

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente
Tab. 8.27 Bytes de control y estado “Seleccion de frase de posicionamiento”

Descripcion de 5. Seleccion de registro de posicionamiento:
(pasos 5.1 ... 5.4, secuencia obligatoria)
Cuando se ha creado la disponibilidad para funcionar y se ha realizado el recorrido de referencia,
puede iniciarse una tarea de posicionamiento.
5.1 Preseleccionar nimero de frase: byte 3 de los datos de salida
0 = Recorrido de referencia
1...250 = Registros de posicionamiento
5.2 Con CPOS.START (Start Task) se iniciara la tarea de posicionamiento preseleccionada. Elinicio se
confirma con SPOS.ACK (validacion de inicio) mientras CPOS.START esté activo.
5.3  El movimiento del eje se muestra con SPOS.MOV (el eje se mueve).
5.4  Alfinalizar la tarea de posicionamiento se activa SPOS.MC.
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6. Posicionamiento por tarea directa (requiere estados 1.3/2.3y, si procede, 4.3)

Paso/descripcion

Bytes de control (tarea) 2

Bytes de estado (respuesta) 1)

6.1 Preseleccionar Preseleccion de 0...100 (%) Retrosefial de 0...100 (%)
posicion (byte 4) y velocidad velocidad
velocidad (bytes 5 ... 8) Posicion nominal ~ Unidades de Posicion real Unidades de
posicion posicién
6.2 Iniciar tarea CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1
CPOS.START =P SPOS.ACK =1
SPOS.MC =0
CDIR.ABS =S SDIR.ABS =S
6.3 Tarea en marcha CPOS.START =1 SPOS.MOV =1
6.4 Tarea finalizada CPOS.START =0 SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1
SPOS.MOV =0

1) Leyenda: P = flanco ascendente (positivo), N = flanco descendente (negativo), x = indiferente, S = condicién de posionamiento:

0 = absoluto; 1 = relativo

Tab. 8.28 Bytes de control y de estado “Posicionamiento por tarea directa”

Descripcion de Posicionamiento por tarea directa:
(paso 6.1 ... 6.4, secuencia obligatoria)

Cuando se ha creado la disponibilidad para funcionary se ha realizado el recorrido de referencia, debe
preseleccionarse una posicién nominal.
6.1 Laposicion nominal es transferida en unidades de posicion en los bytes 5 ... 8 de la palabra de

salida.

La velocidad nominal es transferida en % en el byte 4 (0 = ninguna velocidad; 100 = velocidad

maxima).

6.2  Con CPOS.START se iniciara la tarea de posicionamiento preseleccionada. El inicio se confirma
con SPOS.ACK mientras CPOS.START esté activo.
6.3  Elmovimiento del eje se muestra con SPOS.MOV.

6.4  Alfinalizar la tarea de posicionamiento se activa SPOS.MC.
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9 Funciones de actuador

9.1 Sistema de referencia de medida para actuadores eléctricos

Sistema de referencia de medida para actuadores lineales eléctricos

|

d e
a | b | o |
1 | | | -
1 - AN
I SR e ] |
I - - [ ]
REF  LSE AZ Pz TP/AP USE
LES HES [+~
Posiciones cada vez mayores, despla_zamiento “positivo” -
y 4

REF Punto de referencia (Reference Point)
AZ Punto cero del eje (Axis Zero Point)
Pz Punto cero del proyecto (Project Zero Point)
LSE Posicion final inferior por software (Lower Software End Position)
USE Posicion final superior por software (Upper Software End Position)
LES Final de carrera inferior (Lower End Switch)
HES Final de carrera superior (Higher End Switch)
TP Posicion de destino (Target Position)
AP Posicion real (Actual Position)
a Desplazamiento del punto cero del eje
b Desplazamiento del punto cero del proyecto:
c Desplazamiento posicién destino/actual
d, e Desplazamiento de las posiciones finales por software:
Carrera (til
Carrera nominal

Tab.9.1  Sistema de referencia de medida para actuadores lineales eléctricos
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Sistema de referencia de medida de actuadores de rotacion eléctricos

Eje de rotacion: ejemplo con método de
recorrido de referencia con interruptor de
referencia negativo

REF Punto de referencia (Reference Point)

AZ Punto cero del eje (Axis Zero Point)

Pz Punto cero del proyecto (Project Zero Point)

a Desplazamiento del punto cero del eje

b Desplazamiento del punto cero del proyecto:

c Desplazamiento posicién destino/actual

d, e Desplazamiento de las posiciones finales por software (opcional: posicionamiento
ilimitado posible)

Carrera (til

Tab. 9.2 Sistema de referencia de medida de actuadores de rotacion eléctricos

9.2 Calculo de las especificaciones del sistema de referencia de medida
Punto de referencia Calculo de la especificacién

Punto cero del eje AZ =REF+a

Punto cero del proyecto Pz =AZ+b =REF+a+b

Posicion final inferior por LSE =AZ+d =REF+a+d

software

Posicion final superior por USE =AZ+e =REF+a+e

software

Posicion destino/actual TP, AP =PZ+c =AZ+b+c =REF+a+b+c

Tab. 9.3 Reglas para calcular el sistema de referencia de medida con sistemas de medicién del

recorrido incrementales
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9.3 Recorrido de referencia

En los actuadores con sistema de medicion del recorrido incremental, el recorrido de referencia debe
realizarse cada vez que se enciende el equipo.

Esto se determina de modo especifico para el actuador mediante el parametro “Se requiere recorrido
de referencia” (PNU 1014).

e Para obtener la descripcion de los modos de recorrido de referencia, véase la
I seccién 9.3.2.

9.3.1 Recorrido de referencia de actuadores eléctricos

Elactuador se referencia en relacion a un tope, un detector de final de carrera o uninterruptor de

referencia. Un aumento en la corriente del motor indica que se ha alcanzado un tope. Puesto que el

actuador no debe referenciarse continuamente contra el tope, debe moverse por lo menos un milimetro

atras en el margen de la carrera.

Secuencia:

1. Buscar el punto de referencia de acuerdo con el método configurado.

2. Desplazamiento relativo al punto de referencia alrededor del “desplazamiento del punto cero
del eje”.

3. Establecer en el punto cero del eje: posicién actual = 0 —desplazamiento del punto cero del
proyecto.

Resumen de parametros e 1/0s del recorrido de referencia
Parametros involucrados Parametro PNU
=> Seccion B.4.18 Desplazamiento del punto cero del eje 1010
Método del recorrido de referencia 1011
Velocidades para recorrido de referencia 1012
Aceleraciones para recorrido de referencia 1013
Recorrido de referencia necesario 1014
Par méaximo del recorrido de referencia 1015
Inicio (FHPP) CPOS.HOM = flanco ascendente: inicio de recorrido de referencia
Acuse de recibo (FHPP) SPOS.ACK = flanco ascendente: validacién de inicio
SPOS.REF = actuador referenciado
Condicion previa Mando del equipo mediante PLC/bus de campo
Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”
No hay orden para actuacién secuencial

Tab. 9.4 Parametros e 1/Os del recorrido de referencia
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9 Métodos del recorrido de referencia

.3.2
i Los métodos del recorrido de referencia se basan en el CANopen DS 402.

Si es necesario, el actuador esta referenciado permanentemente en algunos motores
(con transmisor de valor absoluto, Single/Multi Turn). En este caso, con métodos de
recorrido de referencia por pulso de indexado (=impulso de puesta a cero) no se ejecuta
el recorrido de referencia sino que se avanza directamente al punto cero del eje (si esta
parametrizado).

Métodos del recorrido de referencia

hex. [dec. | Descripcion

01h |1 Detector de final de carrera negativo con pulso de D:‘:I:U

indexado ¥ |

1. Sieldetector de final de carrera negativo esta
inactivo: desplazamiento a velocidad de bis- f
queda en sentido negativo hacia el detector de Pulso de indexado
final de carrera negativo. )

. A Final de carrera

2. Desplazamiento a velocidad de avance lento en negativo
sentido positivo hasta que el detector de final de
carrera queda inactivo; luego prosigue hasta el
primer pulso de indexado. Esta posicion se toma
como punto de referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

02h |2 Detector de final de carrera positivo con pulso de D:‘:':U

indexado ]

1. Sieldetector de final de carrera positivo esta
inactivo: desplazamiento a velocidad de bis- P
queda en sentido positivo hacia el detector de Pulso de indexado |
final de carrera positivo. )

. . Final de carrera

2. Desplazamiento a velocidad de avance lento en poSTTvG
sentido negativo hasta que el interruptor de final
de carrera queda inactivo; luego prosigue hasta el
primer pulso de indexado. Esta posicion se toma
como punto de referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

1) Solo es posible con motores con encoder/resolver con pulso de indexado.

2) Los detectores de final de carrera son ignorados durante el recorrido hasta el tope.

3) Como el eje no debe detenerse sobre el tope, el recorrido debe parametrizarse sobre el punto cero del eje y el desplazamiento del
punto cero del eje debe ser # 0.
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Métodos del recorrido de referencia
hex. [dec. | Descripcién

07h |7 Interruptor de referencia en sentido positivo con D:‘:'ﬁ]
) —

pulso de indexado 1 |
1. Sielinterruptor de referencia esta inactivo:

desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen- >
tido positivo hacia el interruptor de referencia. Pulso de ¢ !
Sial desplazarse llega a un tope o a un detector indexado |

de final de carrera: desplazamiento a velocidad de
bisqueda en sentido negativo hacia el interruptor
de referencia.

2. Recorrido a velocidad de avance lento en sentido
negativo hasta que el interruptor de referencia
queda inactivo; luego prosigue hasta el primer
pulso de indexado. Esta posicién se toma como
punto de referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

0B (11 [Interruptor de referencia en sentido negativo con [i‘:':ﬂ

pulso de indexado V) .

1. Sielinterruptor de referencia esta inactivo: l_‘ & '
desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen-
tido negativo hacia el interruptor de referencia. ‘ |y Pulso de
Sial desplazarse llega a un tope o a un detector | indexado
de final de carrera: desplazamiento a velocidad de
blsqueda en sentido positivo hacia el interruptor Interruptor de referencia
de referencia.

2. Recorrido a velocidad de avance lento en sentido
positivo hasta que el interruptor de referencia
queda inactivo; luego prosigue hasta el primer
pulso de indexado. Esta posicion se toma como
punto de referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

11h |17 [Final de carrera negativo D:‘:I:U

1. Sieldetector de final de carrera negativo esta
inactivo: desplazamiento a velocidad de bds- .
queda en sentido negativo hacia el detector de -
final de carrera negativo. | Final de carrera negativo
2. Desplazamiento a velocidad de avance lento en —_—
sentido positivo hasta que el detector de final de
carrera esté inactivo. Esta posicion se toma como
punto de referencia.
3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Interruptor de

9N

1) Solo es posible con motores con encoder/resolver con pulso de indexado.

2) Los detectores de final de carrera son ignorados durante el recorrido hasta el tope.

3) Como el eje no debe detenerse sobre el tope, el recorrido debe parametrizarse sobre el punto cero del eje y el desplazamiento del
punto cero del eje debe ser # 0.
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Métodos del recorrido de referencia

hex.

dec.

Descripcion

12h

18

Final de carrera positivo

1.

Si el detector de final de carrera positivo esta
inactivo: desplazamiento a velocidad de bis-
queda en sentido positivo hacia el detector de
final de carrera positivo.

. Movimiento a velocidad de avance lento en sen-

tido negativo hasta que el detector de final de
carrera esté inactivo. Esta posicion se toma como
punto de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

i

Final de carrera positivo

17h

Interruptor de referencia en sentido positivo

1.

Sielinterruptor de referencia esta inactivo:
desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen-
tido positivo hacia el interruptor de referencia.
Sial desplazarse llega a un tope o a un detector
de final de carrera: desplazamiento a velocidad de
bisqueda en sentido negativo hacia el interruptor
de referencia.

. Movimiento a velocidad de avance lento en sen-

tido negativo hasta que el interruptor de referen-
cia esté inactivo. Esta posicién se toma como pun-
to de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Interruptor de referencia

1Bh

Interruptor de referencia en sentido negativo

1.

Sielinterruptor de referencia esta inactivo:
desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen-
tido negativo hacia el interruptor de referencia.
Sial desplazarse llega a un tope o a un detector
de final de carrera: desplazamiento a velocidad de
bisqueda en sentido positivo hacia el interruptor
de referencia.

. Movimiento a velocidad de avance lento en sen-

tido positivo hasta que el interruptor de referen-
cia esté inactivo. Esta posicién se toma como pun-
to de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Interruptor de referencia

1) Solo es posible con motores con encoder/resolver con pulso de indexado.

2) Los detectores de final de carrera son ignorados durante el recorrido hasta el tope.

3) Como el eje no debe detenerse sobre el tope, el recorrido debe parametrizarse sobre el punto cero del eje y el desplazamiento del

punto cero del eje debe ser # 0.
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Métodos del recorrido de referencia

hex.

dec.

Descripcion

21h

33

Pulso de indexado en sentido negativo 1)

1. Desplazamiento a velocidad de avance lento en
sentido negativo hasta el pulso de indexado. Esta
posicion se toma como punto de referencia.

2. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

=3

Pulso de indexado

22h

Pulso de indexado en sentido positivo 1

1. Desplazamiento a velocidad de avance lento en
sentido positivo hasta el pulso de indexado. Esta
posicién se toma como punto de referencia.

2. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

|

Pulso de indexado

23h

35

Posicion actual

1. Laposicién actual se toma como punto de
referencia.

2. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Nota: desplazando el sistema de referencia se puede

efectuar un recorrido hasta el detector de final de

carrera o el tope fijo.

Se usa la mayoria de las veces en caso de ejes de

rotacién.

=3

FFh

Tope negativo con pulso de indexado 12

1. Desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen-
tido negativo hacia el tope.

2. Desplazamiento a velocidad de avance lento en
sentido positivo hasta el préximo pulso de in-
dexado. Esta posicién se toma como punto de
referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Pulso de indexado

FEh

Tope positivo con pulso de indexado 1 2)

1. Desplazamiento a velocidad de blsqueda en sen-
tido positivo hacia el tope.

2. Desplazamiento a velocidad de avance lento en
sentido negativo hasta el préximo pulso de in-
dexado. Esta posicién se toma como punto de
referencia.

3. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-
to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

Pulso de indexado

1) Solo es posible con motores con encoder/resolver con pulso de indexado.

2) Los detectores de final de carrera son ignorados durante el recorrido hasta el tope.

3) Como el eje no debe detenerse sobre el tope, el recorrido debe parametrizarse sobre el punto cero del eje y el desplazamiento del
punto cero del eje debe ser # 0.
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Métodos del recorrido de referencia

hex.

dec.

Descripcion

EFh

-17

Tope negativo 1) 23

. Desplazamiento a velocidad de busqueda ensen-
tido negativo hacia el tope. Esta posicion se toma
como punto de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

EEh

-18

Tope positivo 1) 2)3)

1.

Desplazamiento a velocidad de bisqueda en sen-
tido positivo hacia el tope. Esta posicién se toma
como punto de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

E9h

-23

Interruptor de referencia en sentido positivo con
recorrido hasta el tope o el detector de final de car-
rera.

1.

Movimiento a velocidad de blsqueda en sentido
positivo hacia el tope o el detector de final de car-
rera.

. Recorrido a velocidad de blisqueda en sentido

negativo hacia el interruptor de referencia.

. Movimiento a velocidad de avance lento en sen-

tido negativo hasta que el interruptor de referen-
cia esté inactivo. Esta posicién se toma como pun-
to de referencia.

. Siel punto cero del eje # 0: desplazamiento a

velocidad de desplazamiento hacia el punto cero
del eje.

Interruptor de referencia

E5h

-27

Interruptor de referencia en sentido positivo con
recorrido hasta el tope o el detector de final de
carrera.

1.

Movimiento a velocidad de blsqueda en sentido
negativo hacia el tope o el detector de final de
carrera.

. Desplazamiento a velocidad de bisqueda en sen-

tido positivo hacia el interruptor de referencia.

. Desplazamiento a velocidad de avance lento en

sentido positivo hasta que el interruptor de
referencia se active. Esta posicién se toma como
punto de referencia.

. Cuando se ha parametrizado esto: desplazamien-

to a velocidad de desplazamiento hacia el punto
cero del eje.

’:q—'
Interruptor de

referencia

1) Solo es posible con motores con encoder/resolver con pulso de indexado.

2) Los detectores de final de carrera son ignorados durante el recorrido hasta el tope.

3) Como el eje no debe detenerse sobre el tope, el recorrido debe parametrizarse sobre el punto cero del eje y el desplazamiento del

punto cero del eje debe ser # 0.

Tab. 9.5

Resumen de los métodos de recorrido de referencia
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9.4 Operacion por actuacion secuencial

En el estado “Funcionamiento habilitado”, el actuador puede desplazarse en sentido positivo o
negativo mediante actuacion secuencial. Esta funcion se utiliza generalmente para:

- desplazarse a las posiciones de teach-in,

— apartar el actuador (p. €j., tras un fallo del sistema),

— posicionamiento manual como modo de funcionamiento normal (avance manual sensitivo).

Secuencia

1. Cuando se activa una de las sefales “Jog positivo/Jog negativo”, el actuador empieza a moverse
lentamente. Debido a la baja velocidad, puede definirse una posicién con mucha precision.

2. Silasefal permanece activa durante mas tiempo que la “Duraci6n de la fase 1” parametrizada, la
velocidad aumentara hasta alcanzar la velocidad méaxima configurada. De esta forma pueden
realizarse rapidamente grandes carreras.

3. Silasefial cambia a0, el actuador se frena con la maxima deceleracién ajustada.

4. Solo siel actuador esta referenciado:
el actuador se detiene automaticamente al alcanzar una posicion final por software. No se
sobrepasa la posicion final por software, el recorrido para detenerse depende de la rampa ajustad.
También se sale del funcionamiento sensitivo con Jog =0

Velocidad baja fase 1
Velocidad v () (movimiento lento)

Velocidad méaxima para

fase 2

Aceleracion

retardo
CPOS.JOGP o ! } Duracién de tiempo
CPOS.JOGN (jog | fase 1
positivo/negativo) © 7 :

Fig. 9.1 Diagrama de secuencia para el modo Jog.
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Resumen de parametros e 1/0s de la operacién por actuacion secuencial

Parametros involucrados |Parametro PNU

=> Seccion B.4.9 Velocidad fase 1 en operacién por actuacion secuencial 530
Velocidad fase 2 en operacién por actuacion secuencial 531
Aceleracion en operacion por actuacion secuencial 532
Deceleracion en operacion por actuacion secuencial 533
Operacion por actuacién secuencial, duracion de la fase 1 (T1) |[534

Inicio (FHPP) CPOS.JOGP = flanco ascendente: jog positivo (valores reales mayores)

CPOS.JOGN = flanco ascendente: jog negativo (valores reales menores)

Acuse de recibo (FHPP) SPOS.MOV = 1: el actuador se mueve

SPOS.MC = 0: (Motion Complete)

Condicidn previa Mando del equipo mediante PLC/bus de campo

Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”

Tab.9.6  Parametros e I/Os de la operacion por actuacién secuencial

9.5 Programacion tipo teach-in a través del bus de campo

Mediante el bus de campo se pueden programar valores de posicion por teach-in. Los valores de
posicion programados previamente se sobrescriben.
Nota: el actuador no debe estar parado para la programacion teach-in. Con los tiempos de ciclo

usuales del PLC + bus de campo + controlador habra imprecisiones de varios milimetros incluso a una

velocidad de solo 100 mm/s.
Secuencia

1. Elactuador se desplaza a la posicion deseada manualmente o mediante la operacion por actuacion
secuencial. Esto puede realizarse en la operacion por actuacion secuencial mediante el posiciona-
miento (o el desplazamiento manual en el estado “Actuador bloqueado” cuando haya motores con

encoder).

2. Elusuario debe asegurarse que se selecciona el parametro deseado. Para ello debe introducirse el
parametro “Destino programado” y, si procede, la direccion de la frase correcta.

Destino de Teach (PNU 520)

Se programa por teach-in

=1 (especificacion)

Posicion nominal de la
frase de posicionamiento

Seleccion de frase: frase de posicionam-
iento conforme al byte de control 3

Tarea directa: frase de posicionamiento
conforme a PNU=400

Punto cero del eje

Punto cero del proyecto

Posicion final inferior por software

Posicion final superior por software

Tab. 9.7 Resumen de los destinos de Teach
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3. La programacion tipo teach-in se realiza a través del handshake de los bits en los bytes de controly

estado CPOS/SPOS:

1L
Programar valor
por teach-in

]

PLC: preparar teach-in
Controlador: preparado para
teach-in

CPOS.TEACH
Validacién
SPOS.TEACH

PLC: programar ahora por teach-in

.

Controlador: valor transferido

(=[]

[
\J

ol lo ol fa

Fig.9.2 Handshake con programacién tipo teach-in

Resumen de parametros e 1/0s de la programacion tipo teach-in

Parametros involucrados Parametro PNU

=> Secciones B.4.8, B.4.9 destino programado 520
Nimero de frase 400
Desplazamiento del punto cero del proyecto: 500
Posiciones finales por software 501
Desplazamiento del punto cero del eje 1010
(actuadores eléctricos)

Inicio (FHPP)

CPOS.TEACH = flanco descendente: programar valor por teach-in

Acuse de recibo (FHPP)

SPOS.TEACH = 1: valor transferido

Condicion previa

Mando del equipo mediante PLC/bus de campo

Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”

Tab.9.8  Parametros e I/Os de la programacion tipo teach-in
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9.6 Ejecucion de una frase (Seleccion de frase)

Una frase puede iniciarse en el estado “Funcionamiento habilitado”. Esta funcion se utiliza generalmen-
te para:

— moverse a cualquier posicion en la lista de frases con el PLC,

— procesar un perfil de posicionamiento enlazando frases,

— posiciones de destino conocidas que raramente cambian (cambio de formulaci6n).

Secuencia

1. Ajuste el nimero de frase deseado en los datos de salida del PLC. Subir hasta que el controlador
responde con el nimero de la dltima frase procesada.

2. Conun flanco ascendente en CPOS.START, el controlador acepta el nlimero de frase e inicia la tarea
de posicionamiento.

3. Elcontrolador sefaliza con el flanco ascendente en Quit Start, que los datos de salida del PLC han
sido aceptados y que la tarea de posicionamiento esta ahora activa. La tarea de posicionamiento se
sigue ejecutando, incluso si se restablece CPOS.START a cero.

4. Cuando la frase ha finalizado, se activa SPOS.MC.

Causas de fallos en la aplicacion:

— No se ha realizado ningln referenciado (si fuera necesario, véase PNU 1014).
— La posicion de destino y/o la posicién preseleccionada no puede alcanzarse.
— Ndmero de frase no valido

— Frase noinicializada.

e En caso de una conmutacion progresiva de frases condicional o de encadenamiento de

I frases (véase la seccion 9.6.3):
si en el movimiento se ha definido una nueva velocidad y/o una nueva posicion de des-
tino, entonces todavia deberia bastar el recorrido remanente hasta la posicién de destino
para llegar a parar con la rampa de frenado ajustada.

Resumen de parametros e 1/0s de la seleccion de frase

Parametros involucrados Parametro PNU
=> Seccion B.4.8 Ndmero de frase 400
Todos los parametros de los datos de frase; véase la 401 ...421
seccién 9.6.2, Tab. 9.10

Inicio (FHPP) CPOS.START = flanco ascendente: inicio
Elreferenciado y el Jog tienen prioridad.
Acuse de recibo (FHPP) SPOS.MC = 0: Motion Complete

SPOS.ACK = flanco ascendente: validacién de inicio
SPOS.MOV = 1: el actuador se mueve
Condicion previa Mando del equipo mediante PLC/bus de campo

Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”

Elndmero de frase debe ser vélido

Tab. 9.9 Parametros e 1/0s de la seleccion de frase
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9.6.1 Diagramas de ciclo de seleccion de frases
En Fig. 9.3, Fig. 9.4 y Fig. 9.5 se representan diagramas de ciclo tipicos para el inicio de la frase y la
parada.

Frase Marcha/Parada

1 — — l
Datos de salida del ‘ O C |
atos de salida de N'1X N X N+1 E |

ndmero de frase
nominal

Parada
CCON.STOP

Inicio
CPOS.START

Validacién de inicio
SPOS.ACK

Motion Complete
SPOS.MC

Eleje se mueve
(SPOS.MOV)

Datos de entrada
delndmero de ' A A
frase real

Requisito previo: “Validacion de inicio” = 0 El controlador reacciona con un flanco

Un flanco ascendente en “Inicio” hace que se descendente en “Validacion de inicio”.
acepte el nuevo nimero de frase y se active En cuanto “Validacion de inicio” es
“Validacién de inicio”. reconocido por el PLC, puede empezar el

En el momento que el PLC reconoce la nuevo nimero de frase.

“Validaci6n de inicio”, “Start” se puede vol- ~ [6] Una tarea de posicionamiento en curso
ver a restablecer en 0. puede detenerse con “Parada”.

Fig.9.3 Diagrama de la secuencia de Start/Stop para una frase
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Detener una frase con Hold y continuar

1
Datos de salida del
ndmero de frase
nominal

Pausa
CPOS.HALT

Inicio
CPOS.START

Confirmar HALT
SPOS.HALT

Validacién de inicio
SPOS.ACK

Motion Complete
SPOS.MC

Eleje se mueve
(SPOS.MOV)

Datos de entrada 1
delndmero de
frase real 0

El registro se detiene con “Pausa”, el niimero Un flanco ascendente en “Inicio” inicia de
actual de frase N se conserva, “Motion
Complete” permanece desactivado.

Fig. 9.4

N-lX N |
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Parada de una frase con Hold y borrar recorrido remanente

1 — — 1 — l
Datos de salida del o o ‘ o ‘
?os e salida de N-1 N X N1 i ‘
nimero de frase . ‘
nominal o o | o |
b ! — B 1 — :
ausa i ! ‘ B ‘
CPOS.HALT . o | | o |
1 it I I it !
Inicio | | | | |
CPOS.START . ‘ B ‘ | w
5 o 1 I : 1 ‘
orrar reccorrido | I ‘ w
restante . |l : 7 gl :
CPOS.CLEAR 1 /1 / | ‘ | /: / :
: . | ||
Confirmar HALT ‘ ‘ |
SPOS.HALT . ! | !
L C | ‘
Validacion de inicio \ N | ‘ ‘
SPOS.ACK . | o | ‘ ‘
Motion Complete w ) ‘ : [
SPOS.MC ] ! ] ‘
14 : ‘ : : : |
Eleje se mueve | |
(SPOS.MOV) . j L j j
Dato% de entrada N-1 N . ! | Nat
del ndmero de . N\ s i N
frase real
Parar frase Borrar recorr. restante

Fig. 9.5 Diagrama de secuencia para stop frase con Hold y borrar recorrido remanente
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9.6.2

Funciones de actuador

Composicion de la frase

Una tarea de posicionamiento en modo Seleccion de frase se escribe con un frase de valores

nominales. Cada valor nominal es direccionado por su propia PNU. Un frase consiste en valores
nominales con el mismo subindice.

PNU Nombre Descripcion
401 Byte de control de frase 1 | Ajuste para tarea de posicionamiento:
absoluto/relativo, regulacion de posicion/par, ...
402 Byte de control de frase 2 | Control de frase:
ajustes para la conmutacion progresiva de frases o encadena-
miento de frases condicional.
404 Valor nominal Valor nominal correspondiente al byte de control 1 de la frase.
406 Velocidad Velocidad nominal.
407 Aceleracion Aceleracion nominal al arrancar.
408 Retardo Aceleracion nominal al frenar.
413 Tiempo de filtrado libre Tiempo de filtrado para alisado de rampas del perfil.
de sacudidas
416 Destino de conmutacién | Ndmero de frase al que se salta cuando existe la condicion de
progresiva de frases/ conmutacion progresiva.
control de frase
418 Limitacién del par Limitacién del par de giro maximo.
419 Ndmero de disco de leva | Nimero del disco de leva que debe ejecutarse con esta frase.
Requiere la configuracion de PNU 401 (master virtual).
420 Notificacién de recorrido | Recorrido antes de la posicion de destino cuyo momento de
restante llegada puede visualizarse mediante una salida digital.
421 Byte de control de frase 3 | Ajustes para un comportamiento especifico de la frase.

Tab.9.10 Parametros de la frase de posicionamiento

9.6.3

Conmutacién progresiva de frases o encadenamiento de frases condicionales (PNU 402)

El modo de seleccion de frases permite encadenar varias tareas de posicionamiento. Ello significa que

mediante un inicio en CPOS.START se pueden ejecutar varias frases consecutivamente de forma

automatica. De esta forma se puede definir un perfil de posicionamiento para, p. ej., cambiar a otra
velocidad una vez alcanzada una posicién.

Para ello, el usuario define que tras la frase actual se ejecute automaticamente la siguiente ajustando
una condicion (decimal) en el RCB2.

e La parametrizacion completa del encadenamiento de frases (“Programa de recorrido”),

I p. ej., de la frase siguiente, solo es posible por medio del FCT.

Si se ha definido una condicion, la conmutacién progresiva se puede prohibir activando el bit B7.
Esta funcién debe usarse con fines de depuracion (debugging) con la FCT, pero no para los fines
normales de control.
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Byte de control 2 de la frase (PNU 402)

BitOa6 Valor numérico 0...128: condicidén de conmutacidn progresiva como enumeracion,
véase Tab. 9.12
Bit 7 =0: la conmutacion progresiva de frases (bits O a 6) no esta bloqueada
(predeterminado)
= conmutacion progresiva de frases bloqueada
Tab.9.11 Ajustes para la conmutacion progresiva de frases o encadenamiento de frases condicional

Condiciones de conmutacion progresiva
Valor | Condicién Descripcion
0 - Sin conmutacién progresiva automatica.
4 Reposo La conmutacién se realiza cuando el actuador entra en reposo y posterior-
mente transcurre el tiempo T1 indicado como valor preseleccionado
(desplazamiento sobre el bloque).
6 Entrada Se conmuta a la frase siguiente cuando se detecta un flanco ascendente en
flanco pos. la entrada local. El valor preseleccionado incluye la direccion en bits de la
entrada. Valor preseleccionado = 1: NEXT1
Valor preseleccionado = 2: NEXT2
7 Entrada Se conmuta a la frase siguiente cuando se detecta un flanco descendente en
flanco neg. la entrada local. El valor preseleccionado incluye la direccién en bits de la
entrada. Valor preseleccionado = 1: NEXT1
Valor preseleccionado = 2: NEXT2
9 Entrada Se conmuta a la frase siguiente al concluir la frase en curso cuando se
flanco pos. detecta un flanco ascendente en la entrada local. El valor preseleccionado
en espera contiene el nimero de la entrada.
Valor predeterminado = 1: NEXT1
Valor predeterminado = 2: NEXT2
10 Entrada Se conmuta a la frase siguiente al concluir la frase en curso cuando se
flanco neg. detecta un flanco descendente en la entrada local. El valor preseleccionado
en espera contiene el nimero de la entrada.
Valor predeterminado = 1: NEXT1
Valor predeterminado = 2: NEXT2
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Condiciones de conmutacion progresiva

Valor

Condicion

Descripcion

11

Posicion
(relativa)

Esta conmutaci6n eg-
uivale al tipo 2 conla
diferencia de que la
posicién indicada no es
absoluta, sino relativa
respecto a la dltima
posicién nominal[2].

La conmutacién se
realiza en cuanto la
posicion real actual
supera el valor preselec-
cionado [1]en el sentido
de la marcha.

220
200
180
160
140
120
100

20

60

0

Speed |
2 frrrry's] /

Zielp osition

M
2\
/A

Pasition
[rrrrl]

Unschiltpesition

120
110
ey

20

—

o

50 150 200

—‘ Meticn Comrplete

Importante: para una posicion de conmutacion reproducible, la especifica-
cion debe calcularse respecto a la dltima posicion de destino y no respecto a

la posicion real.

12

Condicion
MC interna

Igual que la condicién 1,
pero sin sefial MC externa
entre cada una de las
frases. La sefial MC exter-
na (SPOS.MC) se activa
solo después de la dltima
frase de la conmutacion
progresiva.

Speed
[ram/<]

50 150 200

—| Motion Complete (SPOS.B2)

I
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>

0 300

—>
elay [ms]

350

——

400

Pasition
[ram]

Tab.9.12

Condiciones de conmutaci6n progresiva
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9.7 Tarea directa

En el estado “Funcionamiento habilitado” (tarea directa) se formula una tarea directamente en los

datos 1/0 que se transfieren a través del bus de campo. Los valores nominales se guardan parcialmente

enel PLC.

La funcidn se utiliza en las siguientes situaciones:

— moverse a cualquier posicién dentro de la carrera (til.

— Silas posiciones de destino son desconocidas durante la planificacion o se alteran frecuentemente
(p. ej., muchas posiciones diferentes de la pieza a manipular).

— No es necesario un perfil de posicionamiento mediante el encadenamiento de frases (funcién G25).

— Elactuador debe seguir continuamente un valor nominal.

i Cuando los breves tiempos de espera no son criticos, puede realizarse un perfil de posi-

cionamiento encadenando las frases a través del PLC externo.

Causas de fallos en la aplicacion

— No se ha realizado ningln referenciado (si fuera necesario, véase PNU 1014).

— La posicién de destino no puede alcanzarse o queda fuera de las posiciones finales de software.
— Momento de la carga excesivo.
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Resumen de parametros e 1/0s de la tarea directa

Parametros involucrados Parametro PNU
Especificaciones Valor base de la velocidad D 540
de la posicién Aceleracion en tarea directa 541
= B.4.12 Deceleracion en tarea directa 542
Tiempo de filtrado libre de sacudidas 546
Especificaciones Valor base de la rampa del par D 550
del par Margen de destino del par 552
= B.4.13 Tiempo de amortiguacion 553
Velocidad permitida con regulacion del par 554
Definicién de Valor base de la rampa de aceleracién U 560
velocidades Margen de destino de la velocidad 561
= B.4.14 Tiempo de amortiguacion en el margen de destino de 562
la velocidad
Margen de destino de reposo 563
Tiempo de amortiguacion en margen de destino de 563
reposo
Limitacion del par 565
Inicio (FHPP) CPOS.START = flanco ascendente: inicio

CDIR.ABS = posicion nominal absoluta/relativa

CDIR.COM1/2 = modo de control (véase la seccion 8.4.3)

Acuse de recibo (FHPP)

SPOS.MC = 0: Motion Complete

SPOS.ACK = flanco ascendente: validacién de inicio

SPOS.MOV = 1: el actuador se mueve

Condicion previa

Mando del equipo mediante PLC/bus de campo

Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”

1) Enlos bytes de control, el PLC transfiere un valor porcentual que debe multiplicarse por el valor base para obtener el valor nominal

definitivo.

Tab.9.13 Parametros e |/Os de la tarea directa

9.7.1 Secuencia de control de posicion

1. Elusuario establece el valor nominal deseado (posicion) y la condicién de posicionamiento (ab-

soluta/relativa, velocidad) en sus datos de salida.

2. Conun flanco ascendente en Inicio (CPOS.START), el controlador acepta los valores nominales e

inicia la tarea de posicionamiento. Tras el inicio, en cualquier momento se puede iniciar un nuevo
valor nominal. No hay que esperar a MC.
3. Cuando se ha alcanzado la dltima posicion nominal, se activa MC (SPOS.MC).

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a

163




9 Funciones de actuador

Inicio de la tarea de posicionamiento

1

Posicion nor"mnal n-1) | N N+1 N+2
datos de salida o \ '

s | |
Inicio : :
CPOS.START v
1 "
Validacion de inicio Y
SPOS.ACK . V!
) | |
Motion Complete |
SPOS.MC . ]
Fig. 9.6 Inicio de la tarea de posicionamiento
e La secuencia de los bits restantes de control y de estado, asi como las funciones
I Pausa y Parada, reaccionan como en la funcion de seleccidn de frases; véanse la Fig. 9.3,
la Fig. 9.4 y la Fig. 9.5.
9.7.2 Secuencia del modo de fuerza (regulacion del par, regulacién de corriente)

El modo de fuerza se prepara conmutando el modo de control mediante los bits CDIR - COM1/2. Duran-
te este proceso, el actuador permanece parado en la posicion regulada.

Conforme al valor nominal de referencia, mediante la sefial de inicio (bit de inicio) se establece el par de
giro o el momento con la rampa del par de giro en el sentido indicado por el signo del valor nominal y se
indica el modo de regulacion del par de giro por medio de los bits SDIR - COM1/2.

La velocidad se limita al valor del parametro “Velocidad permitida”.

Al alcanzar el valor nominal considerando el margen de destino y el margen de tiempo, se activa la
sefial “MC”. El par de giro o el momento se siguen controlando.

Causas de fallos en la aplicacion
— No se ha realizado ningln referenciado (si fuera necesario, véase PNU 1014).

164 Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES — 1304a



9

Funciones de actuador

Valor de referencia/consulta de valor real en tarea directa en el modo de fuerza:
CCON.OPM1 =1, CCON.OPM2 =0
CDIR.COM1 =1, CDIR.COM2 =0

Tarea directa

Bytel |[Byte2 |[Byte3 |Byte4 Byte5 [Byte6 [Byte7 [Byte8
Datos O | CCON CPOS CDIR Valor nominal 1 | Valor nominal 2
(reservado) (par de giro)
Datos| |SCON SPOS SDIR Valorreal 1 Valor actual 2
(par real) (posicion real)

Datos

Significado

Tab.9.14 Bytes de control y de estado de tarea directa en modo de fuerza

Unidad

Valor nominal 1

Reservado (sin funcién = 0)

Valor nominal 2

Par nominal

Porcentaje del momento nominal (PNU 1036)

Valor actual 1

Momento real

Porcentaje del valor nominal (PNU 1036)

Valor actual 2

Posicion actual

Unidad de posicidn, véase el apéndice A.1

Tab.9.15

9.7.3

Valores nominales y reales de tarea directa en modo de fuerza

Secuencia de la regulacion de la velocidad

La orden de regulacién de la velocidad se recibe mediante la conmutacién del modo de control. Duran-
te el proceso, el actuador permanece en el modo de funcionamiento ajustado previamente. Después de

introducir el valor nominal, con la sefial de inicio (bit de inicio) se pasa al modo de funcionamiento de la

regulacion de la velocidad y se hace efectivo el valor nominal de la velocidad.
El par se limita durante el proceso al valor especificado en el parametro “Limitacién del par” (PNU 565).
En este modo de control, la sefial “MC” (Motion Complete) se utiliza en el sentido de “Valor de destino

de la velocidad”.

Motion Complete/mensaje de reposo
Para determinar los estados “Velocidad alcanzada” y “Velocidad 0” se usa el mismo tipo de com-
parador, que se comporta conforme se indica en la Fig. 9.7; véase Tab. 9.16.

Valor nominal

Indicaciones de llegada al MC (Motion Complete)

#0

Velocidad de destino:

valor nominal seg(n datos |

Tolerancia:

margen de destino de la velocidad (PNU 561)

Tiempo de estabilizacion:

tiempo de amortiguacion en el margen de destino de
la velocidad (PNU 562)

=0 Velocidad de destino: valor nominal seg(n datos |
Tolerancia: margen de destino de reposo (PNU 563)
Tiempo de estabilizacion: ~ tiempo de amortiguacién en margen de destino de
reposo (PNU 564)
Tab.9.16 Especificaciones de Motion Complete/mensaje de reposo
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. Iy
Revoluciones

Velocidad de destino + tolerancia =~

Velocidad de destino - - -~ -~ _ _ _ _

Velocidad de destino - tolerancia - -~ - 7

Tiempo de amortiguacién - - -~~~ -

Motion Complete (SPOS.MC) 1
o control de reposo (SPOS.STILL)

0

Fig. 9.7 Motion Complete/mensaje de reposo

9.8 Supervision de detencion

Con la supervision de detencion se detecta que se ha salido de la ventana de posicionamiento de des-
tino en detencién.

El control de reposo se refiere exclusivamente a la regulacion de la posicion.

Cuando se alcanza la posicion de destino y se emite la sefial MC en la palabra de estado, el actuador
pasa al estado de “reposo” y el bit SPOS.STILL (control de reposo) se desactiva. En este estado, si el
actuador sale de la ventana de posicion durante un tiempo definido, debido a fuerzas externas u otras
influencias, se activara el bit SPOS.STILL.

En el momento en que el actuador se halle de nuevo en el margen de posicion de reposo tras el tiempo
de control de reposo, el bit SPOS.STILL se desactiva.

La supervisién de Standstill no puede activarse o desactivarse explicitamente. Pasa a estar inactivo
cuando el margen de posicién de reposo se establece en el valor “0”.
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: : : Posicion de destino.
| | | Posici6n actual
: : : Control de reposo
— ‘ 7 (6] (SPOS.SSW)
: \ / Motion Complete
/ \ / (SPOS.MQO)
‘ ‘ Ventana de posicion
/ | ~ | = Standstill |
: : : [6] Ventana de posicionde
| — R destino
! ‘ Tiempo de supervision
: (position window time)
0 ‘ ‘ Tiempo de supervision
| | Standstill
1 - :
1
0 T
1 1
—
Fig. 9.8 Supervision de detenci6n
Resumen de parametros e 1/0s del control de reposo
Parametros involucrados Parametro PNU
=> Seccion B.4.18 Ventana de posicion de destino 1022
Tiempo de ajuste de posicion 1023
Posicién nominal 1040
Posicion actual 1041
Ventana de posicion Standstill 1042
Tiempo de supervision Standstill 1043
Inicio (FHPP) SPOS.MC = flanco ascendente: Motion Complete
Acuse de recibo (FHPP) SPOS.STILL = 1: el actuador ha salido del margen de posicion de
reposo.
Condicion previa Mando del equipo mediante PLC/bus de campo
Controlador en estado “Funcionamiento habilitado”

Tab.9.17 Parametros e I/Os del control de reposo
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9.9 Medicion flotante (muestreo de posiciones)

Para obtener informacién sobre si la version de firmware de los controladores utilizados
es compatible con esta funcion y a partir de qué version son compatibles, consulte la
ayuda del plugin FCT correspondiente.

Las entradas digitales locales se pueden utilizar como entradas rapidas de muestreo: con cada flanco
ascendente y descendente en la entrada de muestreo configurada (posible s6lo mediante el FCT) se
escribe el valor de posicidn actual en una frase del controlador y, a continuacion, la unidad de control
de nivel superior (PLC/IPC) puede leerla (PNU 350:01/02).

Parametros del muestreo de posiciones (medicion flotante) PNU
Valor de posicién con un flanco ascendente en unidades del usuario 350:01
Valor de posicién con un flanco descendente en unidades del usuario 350:02

Tab. 9.18 Parametros de la medicion flotante

9.10 Funcionamiento de discos de leva

El CMMP-AS puede gestionar 16 discos de levas en 4 trenes de levas asignados.

i Para esta funcién se necesita el software GSPF-CAM-MC-...

El CMMP-AS ofrece a través de FHPP las siguientes funciones:

— Funcionamiento sincronizado con entrada externa, funcionamiento de slave.

— Funcionamiento sincronizado con entrada externa con disco de leva, funcionamiento de slave.
— Master virtual (interno) con disco de leva.

Modos de funcionamiento en los que se puede gestionar:

— Seleccion de frase.

— Posicionamiento en modo directo.

e Los discos de leva se parametrizan con el plugin FCT. Para obtener més informacién sobre

I la parametrizacion, consulte la ayuda del plugin CMMP-AS.
Encontrara toda la informacién sobre la funcién de disco de leva en el manual especifico
del disco de leva.

9.10.1 Funcién de disco de leva en el modo de funcionamiento Tarea directa

Sincronizacién con controlador de master externo, incl. disco de leva (funcionamiento de slave)

El funcionamiento sincronizado permite que un controlador slave siga un controlador master a través
de una entrada externa adicional mediante reglas parametrizadas.

Puede realizarse exclusivamente mediante una sincronizacién de posiciones o con una funcién de disco
de leva adicional, la funcién CAM.
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Activacion del funcionamiento sincronizado en modo directo:

La seleccion del funcionamiento sincronizado se realiza a través del byte de control 3, CDIR con
CDIR.FUNCYy la funcionalidad deseada en el grupo de funciény el niimero de funcion, CDIR.FNUM1/2y
CDIR.FGRP1/2.

El funcionamiento sincronizado se activa en un flanco ascendente en el bit CPOS.START. El bit
CCON.STOP detiene el funcionamiento sincronizado. El bit CPOS.HALT no dispone de funcién de parada
intermedia (cambio después del estado preparado con rampa de pausa). Con el flanco descendente de
CPOS.START también finaliza el funcionamiento sincronizado.

Valores nominales y reales dependientes de los nimeros de funcién
Ndamero de funcién Asignacion de valores nominales y valores reales
FNUM = 0: reservado |-

FNUM=1,FNUM=2: (Valornominal1: sinrelevancia porque elvalor nominal de posicién se

funcionamiento recibe a través de la entrada externa.
sincronizado sin/con Valor nominal 2:  sin relevancia porque el valor nominal de posicion se
disco de leva recibe a través de la entrada externa.
Valorreal 1: como en el modo de posicionamiento, velocidad real del
slave (seg(n disco de leva).
Valor real 2: como en el modo de posicionamiento, posicion real del
slave (seg(n disco de leva).
FNUM = 3: master Valor nominal 1:  segln modo de funcionamiento del master, velocidad
virtual (interno) con nominal del master.
disco de leva Valor nominal 2: seglin modo de funcionamiento del master, posicion
nominal del master.
Valor real 1: velocidad real del slave (segtin disco de leva).
Valor real 2: posicion real del slave (segtn disco de leva).

Tab.9.19 Asignacion de valores nominales y valores reales

El disco de leva se selecciona mediante PNU 700.
La seleccién puede mapearse en los datos de proceso con FHPP+.

9.10.2 Funcién de disco de leva en el modo de funcionamiento Seleccion de frases

Con la seleccion de fases se establece el tipo de frases con el byte de control de frases de la lista de
frases. La ampliacion al funcionamiento de discos de leva se activa, al igual que en el modo directo, con
el bit 7 (FUNC) en el byte de control de frase 1, previsto para las ampliaciones de funciones en general.
ElnGmero de disco de leva se selecciona en PNU 419. Cuando PNU 419 = 0 se utiliza el contenido de
PNU 700.

9.10.3 Parametros para la funcién de disco de leva
Los parametros para la funcién de disco de leva se describen en la seccion B.4.16.

9.10.4 Maquina de estado ampliada para la funcion de disco de leva
Hallaré informacion sobre la maquina de estado para la funcién de disco de leva en la seccién 8.6.3.
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9.11 Visualizacion de las funciones de actuador

Para las distintas funciones de actuador se utilizan otros registros de posicionamiento internos.
Esto también se indica en el visualizador digital de siete segmentos durante la ejecucion =» véase la
descripcion del funcionamiento GDSP-CMMP-M...-FW-...

Registro de Descripcion Visualizacion
posicion

0 Inicia el recorrido de referencia. Ver 256 ...258
1...250 Registros de posicionamiento FHPP, pueden iniciarse a través POO1 ... P250

de FHPP en el modo de funcionamiento Seleccion de frase.

251...255 Los registros de posicionamiento adicionales parametrizables | P251 ... P255
mediante FCT se pueden iniciar a través de I/0 o de la conmuta-
cién progresiva de frases.

256...258 Recorrido de referencia, visualizacion de las distintas fases.
256: basqueda del punto de referencia PHO
257: avance lento PH1
258: desplazamiento a punto cero PH2
259 Actuacion secuencial positiva P259
260 Actuacion secuencial negativa P260
262 CAM-IN / CAM-OUT (disco de leva). P262
264 Frase directa FCT, se utiliza para procedimiento manual a través |P264
de FCT.
265 Frase directa FHPP, se utiliza para el funcionamiento directo P265
FHPP.

Tab.9.20 Cuadro generar de registros de posicionamiento
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10 Comportamiento de averias y diagnosis

10.1 Clasificacion de los fallos

Se distinguen los siguientes tipos de fallos:

— advertencias,

- fallo tipo 1 (no se desconecta la etapa de salida),

— fallo tipo 2 (se desconecta la etapa de salida).

La clasificacion de los posibles fallos puede parametrizarse parcialmente =» Columna apéndice D.
Los controladores indican los fallos o averias mediante los mensajes de error o las advertencias corres-
pondientes. Estos mensajes y advertencias se pueden evaluar con las opciones siguientes:

— indicacion en pantalla,

— bits de estado (véase la seccion 10.4),

- diagnosis especifica del bus (véase el capitulo especifico del bus),

— memoria de diagnosis (véase la seccion 10.2),

— el FCT (véase la ayuda sobre el FCT).

i La lista de los mensajes de diagnosis se encuentra en el apéndice D.

10.1.1 Advertencias
Una advertencia es una informacién para el usuario sin influencia sobre el comportamiento del
actuador.

Comportamiento en casos de advertencia

— Elreguladory la etapa de salida siguen activos.

— No se cancela el posicionamiento actual.

— Dependiendo del nimero de fallo en determinadas circunstancias es posible un nuevo posiciona-
miento.

- Se activa el bit SCON.WARN.

— Sidesaparece la causa de la advertencia, el bit SCON.WARN se vuelve a borrar automaticamente.

— Los niimeros de advertencia se incluyen en el protocolo del registro de advertencias (PNU 211).

Causas de las advertencias

— Elparametro no se puede escribir o leer (en el estado de funcionamiento no autorizado, PNU no
valido, etc.).

— Error de seguimiento: el actuador ha salido del intervalo de tolerancia tras alcanzar “Motion
Complete”; entre otros, por fallos de regulacién simples.
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10.1.2 Fallo tipo 1
En caso de fallo no se puede lograr la potencia requerida. El actuador pasa del estado actual al estado
de fallo “Fault”.

Comportamiento en caso de fallos de tipo 1

— Nose desconecta la etapa de salida.

— Secancela el posicionamiento actual.

- Lavelocidad se reduce en la rampa de emergencia.

— Elcontrol secuencial pasa al estado de fallo “Fault”. No resulta posible un nuevo posicionamiento.

- Seactiva el bit SCON.FAULT.

— Se puede salir del estado de fallo “Fault” mediante una desconexidn, con un flanco ascendente en
la entrada CCON.RESET o mediante la reposicién o activacion de DIN5 (desbloqueo del regulador).

- Seactiva el freno de sostenimiento cuando el actuador se detiene.

Causas de los fallos tipo 1

— Posiciones finales por software vulneradas.
— Timeout de Motion Complete.

— Supervision de errores de seguimiento

10.1.3 Fallo tipo 2
En caso de fallo no se puede lograr la potencia requerida. El actuador pasa del estado actual al estado
de fallo “Fault”.

Comportamiento en caso de fallos de tipo 2

- Sedesconecta la etapa de salida.

— Secancela el posicionamiento actual.

- Elactuador queda sin control.

— Elcontrol secuencial pasa al estado de fallo “Fault”. No resulta posible un nuevo posicionamiento.

— Seactiva el bit SCON.FAULT.

— Se puede salir del estado de fallo “Fault” mediante una desconexidn, con un flanco ascendente en
la entrada CCON.RESET o mediante la reposicion o activacion de DIN5 (desbloqueo del regulador).

— Se activa el freno de sostenimiento cuando el actuador se detiene.

Causas de los fallos tipo 2
— No hay tensién de carga (p. ej., por haberse producido una desconexion de emergencia).
- Fallo de hardware:
— Fallo del sistema de medicion del recorrido.
- Fallo del bus.
— Fallos de la tarjeta SD.
— Cambio del tipo de funcionamiento no permitido.
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10.2 Memoria de diagnosis (fallos)

La memoria de diagnosis de fallos contiene los cddigos de los dltimos mensajes de fallo aparecidos.

La memoria de diagnosis esta protegida contra fallo de tension. Si la memoria de diagnosis esta llena,
el elemento mas antiguo sera sobreescrito (principio FIFO).

Estructura de la memoria de diagnosis

Parametros 1) 200 201 202
Formato uint8 uintlé uint32
Significado Evento de diagnosis Ndmero de fallo Momento
Subindice 1 Ultimo fallo/fallo actual

Subindice 2 29 fallo guardado

w2

Subindice 32 329 fallo guardado

1) véase seccion B.4.5

Tab. 10.1

10.3 Memoria de advertencias

La memoria de advertencias contiene los cddigos de las Gltimas advertencias aparecidas. La funcio-

Estructura de la memoria de diagnosis

nalidad es semejante a la de la memoria de diagnosis de fallos.

Estructura de la memoria de advertencias

Parametros 1) 210 211 212
Formato uint8 uintlé uint32
Significado Evento de advertencia Ndmero de advertencia Momento
Subindice 1 Ultima advertencia / advertencia actual

Subindice 2 22 advertencia guardada

w2

Subindice 32 322 advertencia guardada

1) véase seccion B.4.5

Tab. 10.2
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10.4 Diagnosis mediante bytes de estado FHPP

El controlador es compatible con las siguientes opciones de diagnosis mediante bytes de estado FHPP
(véase la seccion 8.4):

— SCON.WARN - advertencia

— SCON.FAULT - fallo

— SPOS.DEV - error de seguimiento

SPOS.STILL - control de estado de reposo.

Adicionalmente, via FPC (Festo Parameter Channel, = Seccién C.1) o FHPP+ (= Apéndice C.2) se
pueden leer todas las informaciones de diagnosis disponibles como PNU (p. ej. memoria de diagnosis).
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A Apéndice técnico
Al Factores de conversion (Factor Group)
A.1.1 Resumen

Los controladores de motores tienen uso en numerosos campos de aplicacién: como médulo lineal
eléctrico, con engranajes postconectados, para actuadores lineales, etc.

Para permitir una parametrizacion sencilla en todas las aplicaciones, el controlador del motor puede
parametrizarse con los parametros del “Factor Group” (PNU 1001 a 1007, véase la seccion B.4.18) de
manera que las magnitudes, como, p. ej., la velocidad, se indiquen o puedan leerse directamente en las
unidades deseadas.

El controlador del motor convierte a continuacion las entradas con ayuda del Factor Group en sus
unidades internas. Para las magnitudes fisicas de posicion, velocidad y aceleracion se dispone respec-
tivamente de un factor de conversion para adaptar las unidades del usuario a la propia aplicacion.

En la Fig. A.1 se explica la funcion del Factor Group:

Unidades del Factor Group Unidades internas
usuario Posicié del regulador
- —@7—>
Unidades de Position Factor Incrementos (Inc.)
osicién

P position_polarity_flag

klg&ld.ad—. .
Unidades de - _ - (1)——+—» lrevoludon ZZ\;%IUC]OH
velocidad Velocity Factor min

velocity_polarity_flag

Aceleracion
Unidades de < | » 1 revolucién / min

Acceleration Factor T 9tfcar
aceleracion 256 sec

Fig. A.1 Factor Group

Todos los parametros del controlador del motor se guardan siempre con las unidades internas y s6lo se
convierten durante la escritura o lectura con ayuda del “Factor Group”.

Por esta razon, el “Factor Group” deberia ajustarse en primer lugar durante la parametrizacién y no
modificarse ya mas durante ésta.

Por rutina, el Factor Group se ajusta en las siguientes unidades:

Tamaiio Denominacion Unidad Explicacion

Largo Unidades de posicion Incrementos | 65536 incrementos por revolucion
Velocidad Unidades de velocidad min-1 Revoluciones por minuto

Aceleracion Unidades de aceleracion (min'Y/s Aumento de la velocidad por segundo

Tab.A.1  Valor predeterminado del “Factor Group”
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A.1.2 Objetos del “Factor Group”

En la Tab. A.2 se explican los parametros del “Factor Group”.

Nombre PNU Objeto Tipo HMI
Polarity (Inversion de polaridad) 1000 |Var uint8 rw
Position Factor 1004 |Array uint32 rw
Velocity Factor (factor de velocidad) 1006 |Array uint32 rw
Acceleration Factor (factor de aceleracion) 1007 |Array uint32 rw

Tab.A.2  Cuadro general del “Factor Group”

En la Tab. A.3 se muestran los parametros empleados en la conversion.

Nombre PNU Objeto Tipo HMI
Encoder Resolution (resolucion de encoder) 1001 |Array uint32 rw
Gear Ratio (relacion de transmision) 1002 |Array uint32 rw
Feed_Constant (avance constante) 1003 |Array uint32 rw
Axis Parameter (parametro de eje) 1005 [Array uint32 rw

Tab.A.3  Cuadro general de los pardametros empleados

A.13 Calculo de las unidades de posicion

El factor de posicion (PNU 1004, véase la seccion B.4.18) sirve para convertir todos los valores de lon-
gitud de la unidad de posicion del usuario a la unidad interna incrementos (65.536 incrementos se
corresponden con 1 revolucion del motor). El factor de posicion consta del numeradory el
denominador.

Motor con engranaje Eje

x en unidad de posicién
(p. €j., “grados™)

5

Rin

x en unidad
de posicion
(p. €j., “mm”

Motor Reductor

Fig. A.2 Calculo de las unidades de posicion
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En la formula de calculo del factor de posicién intervienen las siguientes magnitudes:

Parametro Descripcion

Gear Ratio (relacion de
transmision)

Relacién de transmision entre las revoluciones en la entrada de potencia
(Rin) y las revoluciones en la salida de potencia (Rout)-

Feed_Constant
(avance constante)

Relacién entre el movimiento en unidades de posicién en el actuador y las
revoluciones en la salida de potencia del engranaje (Royt)-
Ejemplo: 1 revolucién £ 63,15 mm o 1 revolucion £ 360° grados.

Tab. A.4 Parametro de factor de posicion

El calculo del factor de posicién se realiza de acuerdo con la siguiente férmula:

relacion de transmision * incrementos/revolucién

Factor de posicion =
a P avance constante

El factor de posicion se tiene que escribir por separado tras el numerador y el denominador en el con-
trolador del motor. Por ello puede ser necesario convertir la fraccion a nimeros enteros como sea con-
veniente.

Ejemplo

Primero debe determinarse la unidad deseada (columna 1) y las posiciones post-decimales (PD) dese-
adas, asi como la relacioén de transmision y, dado el caso, la constante de avance de la aplicacion. La
constante de avance se visualiza en las unidades de posicion deseadas (columna 2).

De este modo se pueden introducir todos los valores en la formula y calcularse la fraccion:

Calculo de factor de posicion
Unidades de Constante de | Factor de Férmula Resultado
posicion avance reduccion abreviado
Grados, 1R = @_, 1

— 1765536Inc 65536 Inc num : 4096
1PD 3600 = | 5 = : num : 4096

10 J 3600 0 3600 0 div: 225
=> 1/10 grado *
[

Fig. A.3

Calculo de factor de posicion
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Ejemplos de calculo del factor de posicion

Unidades de |Constante de |Factorde Formula 4 Resultado
posicion D avance 2 reduccién 3 abreviado
Incrementos, |1Rgyr = 1/1 %*65536 Inc Line a1
0PD 65536 Inc 65536 Inc = Tinc div: 1
= Inc.
1R = 1
Grados, out 1/1 TU6S536INC goiagine num : 4096
1PD 3600 & 3600 = 3600 = div: 225
=> 1/10grad 10 10
grado
°/10)
Rev., 1R = 1/1 1
on our / 1769936 0nc 65536 Inc num : 16384
100 755 100 -1 100 L div: 25
> 1/100ev. > 100 100
v/ /3 g"65536Inc i
100) 3 _  1310721nc num : 32768
1 1 div : 75
100 755 300 75
mm 1R = 4/5 4,
’ out =% 65536 Inc
1PD €315 MM 5 — _ 262144?71|rrr]1(: nym: 524288
/ > 10 6315 7o 31575 T div: 6315
= 1/10 mm
(™/10)

1) Unidad deseada en la salida de potencia
2) Unidades de posicién por revolucién en la salida de potencia (Rout). Constante de avance del actuador (PNU 1003)* 10-PD

(ndmero de posiciones decimales)

3) Revoluciones en la entrada de potencia por cada revolucién en la salida de potencia (Ryy entre Royt)

4) Introducir valores en la férmula.

Tab. A.5
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A.l1.4 Calculo de las unidades de velocidad

El factor de velocidad (PNU 1006, véase la seccion B.4.18) sirve para realizar la conversion de todos los
valores de velocidad de las unidad de velocidad del usuario a la unidad interna revoluciones por

4096 minutos.

El factor de velocidad consta del numerador y el denominador.

El calculo del factor de velocidad esta compuesto por dos partes: un factor de conversion de unidades
de longitud internas a unidades de posicion del usuario y un factor de conversion de unidades de tiem-
po internas a unidades de tiempo definidas por el usuario (p. ej. de segundos a minutos). La primera
parte corresponde al calculo del factor de posicion; para la segunda parte se afiade un factor adicional:

Parametro Descripcion

Factor de tiempo_v Relacién entre la unidad temporal interna y la unidad temporal definida por el

usuario.

Gear Ratio (relacion
de transmision)
Feed_Constant
(avance constante)

Relacién de transmision entre las revoluciones en la entrada de potencia
(RN) v las revoluciones en la salida de potencia (Rour)-

Relacién entre el movimiento en unidades de posicion en el actuador y las
revoluciones en la salida de potencia del engranaje (Royt)-

Ejemplo: 1 revolucién £ 63,15 mm o 1 revolucion 2 360° grados.

Tab. A.6 Parametro de factor de velocidad

El calculo del factor de velocidad se realiza de acuerdo con la siguiente formula:

relacién de transmision * factor de tiempo_v
avance constante

Factor de velocidad

El factor de velocidad, al igual que el factor de posicidn, se tiene que escribir por separado tras el
numerador y el denominador en el controlador del motor. Por ello puede ser necesario convertir la
fraccién a nlimeros enteros como sea conveniente.

Ejemplo

Primero debe determinarse la unidad deseada (columna 1) y las posiciones post-decimales (PD) dese-
adas, asi como la relacién de transmision y, dado el caso, la constante de avance de la aplicacion.

La constante de avance se visualiza en las unidades de posicion deseadas (columna 2).

A continuacion se convierte la unidad de tiempo deseada a la unidad de tiempo del controlador del
motor (columna 3).

De este modo se pueden introducir todos los valores en la formula y calcularse la fraccion:

Calculo del factor de velocidad

Unidades Constante | Constante de Engr. [Férmula Resultado
de velocidad |[de avance || tiempo abreviado
mm/s, mm !* 1

63,15 R 4, 604096 4096 min
1PD = = H le | 1966080 —1—
>1/10mm/, [1Rg = = 13 4096 mir] num: 131072
1 . mm mm div: 421

(MM/195) 60 * 4096 7556 min |_ 6315 %50 6315 105

—

Fig. A.4 Calculo del factor de velocidad
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Ejemplos de calculo del factor de velocidad
Unidades Const. Constante de Engr. | Férmula > Resultado
de velocidad D |avance 2 |tiempo 3 4) abreviado
rpm, Royr = |11 - 4096 —1—
i 1 4096 min
0PD 1Royr m;n 1 7|71 1
= rpm 4996 7596 min min _ 4096 2096 min num: 4096
1 1 div: 1
min
rpm, IRoyr = |4 L _ _1
OU; 1 min 2*4096 4096 min
2PD 100 -3 1 2/3 13" /1 1
100 4096 ———— 1= 8192 ———
-> 1/100 rpm 4096 min min _ 4096 min num: 2048
1 1 div: 75
(Y/100 min) 10075 300 756 min
1
°/s, Rour = 111 = . 60*4096m
1PD 3600 1 1/1 [1* 1
10 60— = 1 11 245760 ———
> 1/10 0/S min S _ 4096 min| num: 1024
* 1 3600-% 3600 — div: 15
(°/10s) 604096 7596 min Tlo 10
mm/s, mm 1 _ 1
63,15 0= |15 = 4*60*40964096min
1PD = 1 4/5 3 1 1
60— = 1+ 1966080 ————
> 1/10 mm/5 1 ROUT = min 1 S _ AIT?%émlr num: 131072
* N 631,500 6315 div: 421
(M™™/105) 631,5 I | 6074096 Zo0 i 10 105
1

1) Unidad deseada en la salida de potencia
2) Unidades de posicién por revolucién en la salida de potencia (Rout). Constante de avance del actuador (PNU 1003)* 10-PD

(nGmero de posiciones decimales)

3) Factor de tiempo_v: unidad de tiempo deseada por cada unidad de tiempo interna

4) Factor de reduccion: Ry entre Royt

5) Introducir valores en la férmula.

Ejemplos de calculo del factor de velocidad

Tab. A.7

A.1.5

Calculo de unidades de aceleracion

El factor de aceleracion (PNU 1007, véase la seccion B.4.18) sirve para convertir todos los valores de
aceleracion de la unidad de aceleracion del usuario a la unidad interna revoluciones por minuto por

256 segundos.

El factor de velocidad consta del numerador y el denominador.

El calculo del factor de aceleracién esta compuesto también por dos partes: un factor de conversion de
unidades de longitud internas a unidades de posicion del usuario y un factor de conversién de unidades
de tiempo al cuadrado internas a unidades de tiempo al cuadrado definidas por el usuario (p. ej. de
segundos’ a minutos?- La primera parte corresponde al clculo del factor de posicién; para la segunda
parte se afiade un factor adicional:
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Parametro

Descripcion

Factor de tiempo_a

Relacién entre la unidad de tiempo interna al cuadrado y la unidad de tiempo
definida por el usuario al cuadrado
(p. €j. 1 min®>=1min*1 min =60 s * 1 min = 69/55¢ min * s).

Gear Ratio (relacion
de transmision)

Relacion de transmision entre las revoluciones en la entrada de potencia (Ryn)

y las revoluciones en la salida de potencia (Royp)-

Feed_Constant
(avance constante)

Relacién entre el movimiento en unidades de posicién en el actuador y las
revoluciones en la salida de potencia del engranaje (Royt)-
Ejemplo: 1 revolucién £ 63,15 mm o 1 revolucion 2 360° grados.

Tab. A.8 Parametro del factor de aceleracion

El calculo del factor de aceleracion se realiza de acuerdo con la siguiente formula:

Factor de aceleracion

relacion de transmisién * factor de tiempo_a

avance constante

El factor de aceleracidn, al igual que el factor de posicién y el factor de velocidad, se tiene que escribir

por separado por numerador y denominador en el controlador del motor. Por ello puede ser necesario
convertir la fraccion a nimeros enteros como sea conveniente.

Ejemplo

Primero debe determinarse la unidad deseada (columna 1) y las posiciones post-decimales (PD) dese-

adas, asi como la relacioén de transmision y, dado el caso, la constante de avance de la aplicacion. La

constante de avance se visualiza en las unidades de posicion deseadas (columna 2).

A continuacién se convierte la unidad de tiempo® deseada a la unidad de tiempo® del controlador de

motor (columna 3).

De este modo se pueden introducir todos los valores en la formula y calcularse la fraccion:

Desarrollo del calculo del factor de aceleracion
Unidades de [Constante Constante Engr. [Formula Resultado
aceleracion de avance de tiempo abreviado
mm/s’, 63,15 Om *! 1
1PD :‘ 5 R 4/5 _%*60 562516min*s B
> 1/10 mm/S2 1Rgyr = = 15_2 . 122880 2”;'25 num: 8192

> [ 1 mm = mm div: 421
(™M/10s) 631,5 ﬁl 60% 256 min |_> 631,5 10 6315 1052

| LA * ¢

Fig. A.5 Desarrollo del calculo del factor de aceleracion
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Ejemplos de calculo del factor de aceleracion
Unidades de [Const. Constante de Engr. | Férmula > Resultado
aceleracién ) |avance 2 |tiempo 3 4) abreviado
rpm/s, IRoyr = |4 L_ = . 256256+ .
in* min s
0PD 1Royr mnes 1 |1 256 0
> rpm/s 256 ‘min min*s 256* s num: 256
256 * s 1 1 div: 1
1 min
1 —
S
2 —
s A 1, 80 5 T
1PD 3600 - s 1/1 |3+ 1
10 1 _ 1 1L 15360 —Min
min*s s2 _ 256*s num: 64
2 L 3600 3600 — div: 15
2> 1/10°/s 60% 256 11 7 1052
(°/105") 256 % s !
2 —
rpm’, 1 ROUT = ;2 - , 256256>+*
i min™s
2 PD 100 R min 2/3 (3*————— L
100 L 3 e 512 _min_
> % msln _ min2 _ 256s num: 32
1/100 rpm2 1 100—L 18000 —L— div: 1125
— ___100 100 min2
("®¥/100 min’) 256 _min 1
60 256*s
2
/s R 15 - 4, 80" S s
1PD - ) 4/5 |5r— L
1 1L
S 1/10mm/ 2| 1Ry = min*s s2 _ 122880 50 | um: 8192
631,5 mm L 631,500 6315 -0 div: 421
10 | go*256 M0 10 1052
(™) 19¢?) 256 * s T

1) Unidad deseada en la salida de potencia

2) Unidades de posicién por revolucién en la salida de potencia (Rout). Constante de avance del actuador (PNU 1003)* 10-PD
(ndmero de posiciones decimales)

3) Factor de tiempo_v: unidad de tiempo deseada por cada unidad de tiempo interna

4) Factor de reduccion: Ry entre Royt

5) Introducir valores en la férmula.

Tab.A.9  Ejemplos de calculo del factor de aceleracién
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B Parametros de referencia

B.1 Estructura general de parametros FHPP

Un controlador contiene por eje un conjunto de parametros con la siguiente estructura.
Grupo indices Descripcion

Datos de gestionyde [ 1..99 Objetos especiales, p. ej., para FHPP+

configuracion

Datos del equipo 100...199 Identificacion del equipo y ajustes especificos, nimeros
de version, etc.

Diagnosis 200...299 Eventos de diagnosis y memoria de diagnosis. Nimeros
de fallo, momento del fallo, evento entrante/saliente.

Datos de proceso 300...399 Valores nominales y reales actuales, 1/0 locales, datos
de estado, etc.

Lista de frases 400... 499 Una frase contiene todos los valores nominales de los
parametros requeridos para un procedimiento de
posicionamiento.

Datos del proyecto 500...599 Ajustes basicos del proyecto. Velocidad y aceleracion
maximas, offset del punto cero del proyecto, etc.
Estos pardametros son la base para la lista de frases.

Datos de funciones 700...799 Parametros para funciones especiales, p. ej., para la funcion
de disco de leva.

Datos del eje 1000 ... 1099 | Todos los parametros especificos del eje para actuadores

actuadores eléctricos 1 eléctricos: factor de reduccion, constante de avance,
parametros de referencia ...

Parametros de 1200 ... 1239 | Parametros especificos para controlar y evaluar las 1/0

funciones digitales.

de I/0 digitales

Tab.B.1  Estructura de parametros

B.2 Proteccion de acceso

El usuario puede bloquear el funcionamiento simultaneo del actuador a través del PCLy el FCT.
Para ello se utilizan los bits CCON.LOCK (acceso de FCT bloqueado) y SCON.FCT/MMI (control de nivel
superior de FCT).

Bloqueo del manejo a través de FCT: CCON.LOCK

Al activar el bit de control CCON.LOCK el PLC impide que el FCT asuma el control de nivel superior.

Con CCON.LOCK activado, el FCT no puede escribir pardmetros ni controlar el actuador, ni ejecutar
recorridos de referencia, etc.

El PLC se programa de forma que este desbloqueo no se produce hasta que se tramita la correspon-
diente accion del usuario. Normalmente, se suele salir del funcionamiento automatico. De este modo el
programador del PLC puede garantizar que el PLC siempre sepa cuando tiene el control del actuador.
Importante: el blogueo estd activo cuando el bit CCON.LOCK tiene la sefial 1. Es decir, no tiene por qué
ser activado forzosamente. El usuario que no precisa dicho bloqueo siempre puede dejar este valor
enO.
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Acuse de recibo del control de nivel superior con FCT: SCON.FCT/MMI

Este bit informa al PLC de que el actuador es guiado por el FCT y que ya no tiene ninglin control sobre el
actuador. Este bit no precisa ser evaluado. Una posible reaccion del PLC es la transici6n al funciona-
miento de parada o manual.

B.3 Cuadro general de parametros segin FHPP

El cuadro general siguiente (Tab. B.2) muestra los parametros del FHPP.
Los parametros se describen en las secciones B.4.2 a B.4.22.

e Indicaciones generales sobre los nombres de los parametros: los nombres se basan ensu
I mayoria en el perfil CANopen CIA 402. En funcion del producto, algunos nombres pueden
mantener la misma funcionalidad pero variar respecto a otras especificaciones (p. €j., en
el FCT). Ejemplos: nlimero de revoluciones y velocidad o pary fuerza.
Grupo / Nombre PNU Subindice | Tipo

PNU para las entradas de telegramas FHPP+ = Seccion B.4.2

FHPP Receive Telegram 40 1..10 uint32
(telegrama de recepcion FHPP)

FHPP Response Telegram 41 1..10 uint32
(telegrama de respuesta FHPP)

FHPP Receive Telegram State 42 1 uint32
(estado del telegrama de recepcion FHPP)

FHPP Response Telegram State 43 1 uint32

(estado del telegrama de respuesta FHPP)

Datos del equipo

Datos del equipo - Parametros estandar = Seccion B.4.3

Manufacturer Hardware Version 100 1 uint16
(version de hardware del fabricante)

Manufacturer Firmware Version 101 1 uint16
(version de firmware del fabricante)

Version FHPP 102 1 uint16
(version de FHPP)

Project Identifier 113 1 uint32
(identificacién del proyecto)

Controller Serial Number 114 1 uint32

(ndmero de serie del controlador)
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Grupo / Nombre

PNU

| Subindice | Tipo

Datos del equipo - Parametros ampliados = Seccién B.4.4

Manufacturer Device Name 120 01..30 uint8
(nombre del dispositivo del fabricante)

User Device Name 121 01..32 uint8
(nombre del dispositivo del usuario)

Drive Manufacturer 122 01..30 uint8
(nombre del fabricante)

HTTP Drive Catalog Address 123 01..30 uint8
(direccion HTTP del fabricante)

Festo Order Number 124 01..30 uint8
(n? de articulo Festo)

Device Control 125 01 uint8
(mando del equipo)

Data Memory Control 127 01...03, uint8
(control de la memoria de datos) 06

Diagnosis = Seccion B.4.5

Diagnostic Event 200 01..32 uint8
(evento de diagnosis)

Fault Number 201 01..32 uint16
(ndmero de fallo)

Fault Time Stamp 202 01..32 uint32
(error registro de tiempo)

Fault Additional Information 203 01..32 unt32
(error Informacion adicional)

Diagnostic memory parameter 204 01,02,04 | uint8
(parametros de la memoria de diagnosis)

Field Bus Diagnosis 206 05 uint8
(diagnosis de bus de campo)

Device Warnings 210 01..16 uint8
(advertencias del equipo)

Warning Number 211 01..16 uint16
(ndmero de advertencia)

Warning Time Stamp 212 01..16 uint32
(advertencia registro de tiempo)

Warning Additional Information 213 01..16 unt32
(advertencia informacion adicional)

Warning Memory Parameter 214 01,02,04 | uint8
(parametro de memoria de advertencias)
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Grupo / Nombre

PNU Subindice | Tipo

Safety State
(estado de seguridad)

280 01 uint32

Datos de proceso = Seccion B.4.6

Position Values
(valores de posicion)

300 01..04 int32

Torque Values
(valores de par)

301 01..03 int32

Local_Digital_Inputs
(entradas digitales locales)

303 01, 02,04 | uint8

(parametros de mantenimiento)

Local Digital Outputs 304 01,03 uint8
(salidas digitales locales)
Maintenance Parameter 305 03 uint32

Velocity Values
(valores de velocidad)

310 01..03 int32

(memoria de valores de posicion)

State Signal Outputs 311 01,02 uint32
(estado de salidas de sefial)

Medicion flotante = Seccion B.4.7

Position Value Storage 350 01, 02 int32

Lista de frases = Seccion B.4.8

Record Status
(estado de frase)

400 01..03 uint8

Record Control Byte 1
(byte de control de frase 1)

401 01..250 | uint8

Record Control Byte 2
(byte de control de frase 2)

402 01..250 | uint8

Record Setpoint Value
(valor nominal de frase de posicionamiento)

404 01..250 | int32

Record Velocity
(velocidad de frase de posicionamiento)

406 01..250 | uint32

Record acceleration
(frase de posicionamiento aceleracion)

407 01..250 | uint32

Record Deceleration
(frase de posicionamiento deceleracion)

408 01..250 | uint32

Record Velocity Limit
(frase de posicionamiento limite de velocidad)

412 01..250 | uint32
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Grupo / Nombre PNU Subindice | Tipo
Record Jerkfree Filter Time 413 01..250 uint32
(frase de posicionamiento tiempo de filtrado sin sacudidas)

Record Following Position (frase de posicionamiento destino de la | 416 01..250 | uint8
conmutacién progresiva de frases)

Record Torque Limitation 418 01..250 | uint32
(frase de posicionamiento limitacion de par)

Record CAM ID 419 01..250 | uint8
(frase de posicionamiento nlimero del disco de leva)

Record Remaining Distance Message 420 01..250 | uint32
(frase de posicionamiento notificacion de recorrido restante)

Record Control Byte 3 421 01..250 | uint8
(byte de control de frase 3)

Datos del proyecto

Datos del proyecto — Datos generales del proyecto = Seccién B.4.9

Project Zero Point 500 01 int32
(offset del punto cero del proyecto)

Software End Positions 501 01,02 int32
(posiciones finales por software)

Max. Speed 502 01 uint32
(velocidad max. permitida)

Max. Acceleration 503 01 uint32
(aceleracion maxima permitida)

Max. Jerkfree Filter Time 505 01 uint32
(tiempo de filtrado sin sacudidas max.)

Datos del proyecto — Programacion tipo teach-in = Seccién B.4.10

Teach Target 520 01 uint8
(destino programado por teach-in)

Datos del proyecto — operacion por actuacion secuencial = Seccion B.4.11

Jog Mode Velocity Slow — Phase 1 530 01 int32
(velocidad lenta en operaci6n por actuacion secuencial — fase 1)

Jog Mode Velocity Fast — Phase 2 531 01 int32
(velocidad rapida en operacion por actuacién secuencial - fase 2)

Jog Mode Acceleration 532 01 uint32
(aceleracion en operaci6n por actuacion secuencial)

Jog Mode Deceleration 533 01 uint32
(deceleracion en operacidn por actuacién secuencial)

Jog Mode Time Phase 1 534 01 uint32
(duracién fase 1 en operacion por actuacién secuencial)
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Grupo / Nombre | PNU |Sub|'ndice Tipo
Datos de proyecto — Regulacion de posicion en modo directo = Seccion B.4.12

Direct Mode Position Base Velocity 540 01 int32
(velocidad base con posicion en modo directo)

Direct Mode Position Acceleration 541 01 uint32
(aceleracion con posicion en modo directo)

Direct Mode Position Deceleration 542 01 uint32
(deceleracion con posicion en modo directo)

Direct Mode Position Jerkfree Filter Time 546 01 uint32

(tiempo de filtrado sin sacudidas con posicién en modo directo)

Datos de proyecto — Regulacion del par en modo directo = Seccion B.4.13

Direct Mode Torque Base Torque Ramp 550 01 uint32
(valor base de la rampa del par con modo directo)
Direct Mode Torque Target Torque Window 552 01 uint16
(margen de par objetivo del par en modo directo)
Direct Mode Torque Time Window 553 01 uint16

(margen temporal del par en modo directo)

Direct Mode Torque Speed Limit (limitacion de velocidad del par 554 01 uint32
en modo directo)

Datos de proyecto — Regulacion de la velocidad en modo directo = Seccion B.4.14

Direct Mode Velocity Base Velocity Ramp 560 01 uint32
(rampa de aceleracion de velocidad en modo directo)

Direct Mode Velocity Target Window 561 01 uint16
(margen objetivo de velocidad en modo directo)

Direct Mode Velocity Window Time (margen objetivo del tiempo 562 01 uint16
de amortiguacion de la velocidad en modo directo)

Direct Mode Velocity Treshold 563 01 uint16
(margen objetivo de parada de velocidad en modo directo)

Direct Mode Velocity Treshold Time 564 01 uint16
(tiempo de amortiguacion de la velocidad en modo directo)

Direct Mode Velocity Torque Limit 565 01 uint32

(limite de par de la velocidad en modo directo)

Datos de proyecto — Modo directo general = Seccion B.4.15

Direct Mode General Torque Limit Selector 580 01 int8
(selector de limitacion del par general en modo directo)
Direct Mode General Torque Limit 581 01 uint32

(limitacion del par general en modo directo)
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Grupo / Nombre | PNU | Subindice | Tipo
Datos de funciones

Datos de funciones - Funcion de disco de leva = Seccion B.4.16

CAMID 700 01 uint8
(ndmero del disco de leva)

Master Start Position Direkt Mode 701 01 int32
(posicion de inicio del master en modo directo)

Input Config Sync. 710 01 uint32
(Configuracion de entrada en sincronizacion)

Gear Sync. 711 01, 02 uint32
(factor de reduccion en sincronizacion)

Output Konfig Encoder Emulation 720 01 uint32
(configuracion de salida en la emulacion del encoder)

Datos de funciones - Interruptor de posicion del rotor y de posicién = Seccion B.4.17

Position Trigger Control 730 01 uint32
(seleccion del iniciador de posicion)

Position Switch Low 731 01.. 04 int32
(interruptor de posicion Low)

Position Switch High 732 01..04 int32
(interruptor de posicion High)

Rotor Position Switch Low 733 01..04 int32
(interruptor de posicion del rotor Low)

Rotor Position Switch High 734 01..04 int32

(interruptor de posicion del rotor High)

Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Parametros de mecanica

Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Parametros de mecanica = Seccién B.4.18

Polarity 1000 01 uint8
(inversion del sentido)

Encoder Resolution 1001 01,02 uint32
(resolucion de encoder)

Gear Ratio 1002 01, 02 uint32
(factor de reduccion)

Feed Constant 1003 01,02 uint32
(constante de avance)

Position Factor 1004 01, 02 uint32
(factor de posicion)

Axis Parameter 1005 02,03 int32
(parametro del eje)
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Grupo / Nombre

PNU Subindice | Tipo

(slave de inversion del sentido)

Velocity Factor 1006 01,02 uint32
(factor de velocidad)

Acceleration Factor 1007 01, 02 uint32
(factor de aceleracién)

Polarity Slave 1008 01 uint8

=> Seccion B.4.19

Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Parametros del recorrido de referencia

(par max. recorrido de referencia)

Offset Axis Zero Point 1010 01 int32
(desplazamiento del punto cero del eje)

Homing Method 1011 01 int8
(método del recorrido de referencia)

Homing Velocities 1012 01,02 uint32
(velocidades recorrido de referencia)

Homing Acceleration 1013 01 uint32
(aceleracion en recorrido de referencia)

Homing Required 1014 01 uint8
(se requiere puesta en origen)

Homing Max. Torque 1015 01 uint8

Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Parametros del regulador = Seccién B.4.20

(tiempo de la ventana de posicién)

Halt Option Code 1020 01 uint16
(c6digo de opcidn de pausa)

Position Window 1022 01 uint32
(ventana de tolerancia de posicion)

Position Window Time 1023 01 uint16

Control Parameter Set

1024 18... 22, uint16

(corriente nominal del motor)

(parametros del regulador) 32

Motor Data 1025 01, 03 uint32/
(datos del motor) uint16
Drive Data 1026 01...04, uint32
(datos del actuador) 07

Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Placa de caracteristicas de la electronica

-> Seccion B.4.21

Max. Current 1034 01 uint16
(corriente maxima)

Motor Rated Current 1035 01 uint32
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Grupo / Nombre PNU Subindice | Tipo
Motor Rated Torque 1036 01 uint32
(par nominal del motor)

Torque Constant 1037 01 uint32
(constante de par de giro)
Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Control de reposo = Seccién B.4.22
Position Demand Value 1040 01 int32
(valor de posicion nominal)
Position Actual Value 1041 01 int32
(valor de posicion actual)

Standstill Position Window 1042 01 uint32
(margen de posicion de reposo)

Standstill Timeout 1043 01 uint16
(tiempo de control de reposo)
Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Control de error de seguimiento = B.4.23 Seccién
Following Error Window 1044 01 uint32
(margen de error de seguimiento)
Following Error Timeout 1045 01 uint16
(margen temporal de error de seguimiento)
Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Otros parametros = Seccién B.4.24

Torque Feed Forward Control 1080 01 int32
(pilotaje del par)

Setup Velocity 1081 01 uint8
(velocidad de configuracion)

Velocity Override 1082 01 uint8
(override de velocidad)
Parametros de funciones de las 1/0 digitales = Seccion B.4.25
Remaining Distance for Remaining Distance Message 1230 01 uint32
(recorrido restante para la indicacion de recorrido restante)

Tab.B.2  Cuadro general de parametros FHPP:
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B.4 Descripcion de los parametros segiin FHPP

B.4.1 Representacion de las entradas de parametros

PNU 1001 Encoder Resolution (resolucién de encoder)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Resolucion del encoder en incrementos de encoder /revoluciones del motor.
Elvalor calculado se deriva de la fraccion “incrementos del encoder / revolucion del motor”.

Subindice 01 | Encoder Increments (incrementos de encoder)
Fijo: 0x00010000 (65536)

Subindice 02 | Motor Revolutions (revoluciones del motor)
Fijo: 0x00000001 (1)

Nimero de parametro (PNU)

Nombre del parametro en Inglés (Espafiol entre paréntesis)

Informacién general de los parametros:

- subindices (01: sin subindice, variable simple),

- clase (Var, Array, Struct),

—tipo de datos (int8, int32, uint8, uint32, etc.),

—valido para version del firmware,

—acceso (derecho de lectura/escritura, ro = solo lectura, rw = lectura y escritura).

(][]

Descripcién del parametro
Nombre y descripcion de los subindices, si existen
Fig. B.1 Representacion de las entradas de parametros
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B.4.2 PNU para la entradas de telegramas en FHPP+

PNU 40 FHPP Receive Telegram (telegrama de recepcién FHPP)

Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01..10 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Con esta matriz se define el contenido de los telegramas de recepcion (datos de salida del control) en
los datos ciclicos de proceso. La configuracion se efectda con el editor FHPP+ del plugin FCT. Los
espacios en blanco entre los PNU de 1 byte y los siguientes PNU de 16 o 32 bytes y los subindices sin
utilizar se completan con simbolos sustitutivos PNU. Formato =» Tab. B.5.

Subindice 01 [1er PNU

ler PNU transmitido: siempre PNU 1:01

Subindice 02 [2°PNU

22 PNU transmitido: — con FPC: siempre PNU 2:01
— sin FPC: cualquier PNU

Subindice 03 [3er PNU

3er PNU transmitido: cualquier PNU

Subindice 04 ... 42 .. 102PNU

10

42 ... 102 PNU transmitido: cualquier PNU

Tab.B.3  PNU 40

PNU 41 FHPP Response Telegram (telegrama de respuesta FHPP)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...10 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Con esta matriz se define el contenido de los telegramas de respuesta (datos de entrada del control)
en los datos ciclicos de proceso, =» el PNU 40. Formato =» Tab. B.5.

Subindice 01 [1er PNU

ler PNU transmitido: siempre PNU 1:1

Subindice 02 [2°PNU

22 PNU transmitido: — con FPC: siempre PNU 2:1
— sin FPC: cualquier PNU

Subindice 03 [3er PNU

3er PNU transmitido: cualquier PNU

Subindice 04 [4°...102PNU

42 ... 102 PNU transmitido: cualquier PNU

Tab.B.4  PNU41
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Contenido de un subindice PNU 40 y 41 (uint 32 - 4 bytes)
Byte 0 1 2 [3

Contenido Reservado (= 0) Subindice PNU transmitido (valor de 2 bytes)

Tab.B.5  Formato de las entradas en PNU 40y 41

PNU 42 Receive Telegram State (estado del telegrama de recepcion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso:
uint32 FW 4.0.1501.1.0 rw
Tipo de error del editor de telegramas. Entrada y punto del error:
Bit Valor | Significado
0..15 Lugar del fallo: bit a bit, un bit por entrada de telegrama
16...23 Reservado
24 1 Tipo de fallo: ~ PNU no valido (con punto del error en bits 0 ... 15)
25 1 Tipo de fallo: el PNU no es de escritura (con punto de error en bits 0 ... 15)
26 1 Tipo de fallo: longitud maxima del telegrama excedida
27 1 Tipo de fallo: el PNU no puede mapearse en un telegrama
28 1 Tipo de fallo:  la entrada no puede modificarse en el estado actual (p. €j., con
comunicacion ciclica)
29 1 Tipo de fallo:  laentrada de 16/32 bits empieza en una direccién impar en los
bits
30...31 Reservado
Nota Si el telegrama transmitido es correcto, todos los bits son = 0.
Tab.B.6  PNU 42
PNU 43 Response Telegram State (estado del telegrama de respuesta)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso:
uint32 FW 4.0.1501.1.0 rw
Tipo de error del editor de telegramas. Entrada y punto del error:
Bit Valor | Significado
0..15 Lugar del fallo: bit a bit, un bit por entrada de telegrama
16...23 Reservado
24 1 Tipo de fallo: ~ PNU no valido (con punto del error en bits 0 ... 15)
25 1 Tipo de fallo: el PNU no es legible (con punto del error en bits 0 ... 15)
26 1 Tipo de fallo: longitud maxima del telegrama excedida
27 1 Tipo de fallo: el PNU no puede mapearse en un telegrama
28 1 Tipo de fallo:  la entrada no puede modificarse en el estado actual (p. €j.,
con comunicacion ciclica)
29 1 Tipo de fallo: la entrada de 16/32 bits empieza en una direccion impar en
los bits
30...31 Reservado
Nota Si el telegrama transmitido es correcto, todos los bits son = 0.

Tab.B.7  PNU43
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B.4.3 Datos del equipo - Parametros estandar
PNU 100 Manufacturer Hardware Version (Versién de hardware del fabricante)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint16 FW 4.0.1501.1.0

sidn secundaria)

Codificacion de la version de hardware, especificacion en BCD: xxyy (xx = version principal, yy = ver-

Tab.B.8 PNU 100
PNU 101 Manufacturer Firmware Version (versién de firmware del fabricante)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint16 FW 4.0.1501.1.0

sidn secundaria)

Codificacion de la version de firmware, especificacion en BCD: xxyy (xx = version principal, yy = ver-

Tab.B.9  PNU 101
PNU 102 Version FHPP
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint16 FW 4.0.1501.1.0

secundaria)

Nimero de version de FHPP, especificacion en BCD: xxyy (xx = versidn principal, yy = version

Tab.B.10 PNU 102

PNU 113 Project Identifier (identificacion del proyecto)

Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Valor de 32 bits que puede facilitar una identificacion del proyecto al plugin FCT.

Margen de valores: 0x00000001 ... OXFFFFFFFF (1 ... 23%1)

Tab.B.11 PNU113

PNU 114 Controller Serial Number

Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Nidmero de serie para la identificacién inequivoca del controlador.

Tab.B.12 PNU114

B.4.4 Datos del equipo - Parametros ampliados
PNU 120 Manufacturer Device Name (Nombre del dispositivo del fabricante)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...30 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Denominacion del actuador o del controlador (ASClII, 7 bits).
Los caracteres que no se usan se rellenan con ceros (00h="\0"). Ejemplo: “CMMP-AS

Tab.B.13  PNU 120
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PNU 121 User Device Name (Nombre del dispositivo del usuario)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...32 uint8 FW 4.0.1501.1.0
Denominacion del controlador por parte del usuario (ASCII, 7 bits).
Los caracteres que no se usan se rellenan con ceros (00h="0").
Tab.B.14 PNU121
PNU 122 Drive Manufacturer (Nombre del fabricante)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...30 uint8 FW 4.0.1501.1.0
Nombre del fabricante del actuador (ASCII, 7-bit). Fijo: “Festo AG & Co. KG”
Tab.B.15 PNU122
PNU 123 HTTP Drive Catalog Address (Direccion HTTP del fabricante)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...30 uint8 FW 4.0.1501.1.0
Direccion de Internet del fabricante (ASCII, 7 bits). Fijo: “www.festo.com”
Tab.B.16 PNU123
PNU 124 Festo Order Number
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...30 uint8 FW 4.0.1501.1.0
Nidmero de articulo/referencia de Festo (ASCII, 7 bits).
Tab.B.17 PNU 124
PNU 125 Device Control (mando del equipo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Define qué interfaz tiene el control de nivel superior actual del actuador, es decir, a través de qué
interfaz puede desbloquearse e iniciarse o detenerse (controlar) el actuador:
— Bus de campo: (CANopen, PROFIBUS, DeviceNet, ...)

— DIN: interfaz 1/0 digital (p. ej., multipolo, interfaz 1/0).

- Interfaz de parametrizacion USB/EtherNet (FCT)
Las (Gltimas dos interfaces se manejan con los mismos derechos.
Ademas de la interfaz correspondiente, es necesario activar la habilitacion del paso de salida (DIN4)
y la habilitacion del regulador (DIN5) (operacion And).

Valor Significado SCON.FCT/MMI
0x00 (0) [Control de nivel superior con software (+ DIN) 1
0x01 (1) [Control de nivel superior del bus de campo (+ DIN) 0
(valor predeterminado tras Power on)
0x02 (2) [Solo DIN tiene control de nivel superior 1

Tab.B.18 PNU 125
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PNU 127 Data Memory Control (control de la memoria de datos)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: wo
01..06 uint8 FW 4.0.1501.1.0.1.0

Instrucciones para memoria no volatil (EEPROM, Encoder).

Subindice 01 Delete EEPROM (borrar EEPROM)

Tras escribir el objeto y un apagado/encendido, los datos de la EEPROM se restablecen con los ajus-
tes de fabrica.

Valor Significado

0x10 (16) borrar datos de la EEPROM y restablecer los ajustes de fabrica.

Nota Todos los ajustes especificos del usuario se pierden al borrar (ajustes de
fabrica).
e Realice siempre una primera puesta en funcionamiento tras el borrado.

Subindice 02 | Save Data (guardar datos)

Al escribir el objeto, los datos de la EEPROM se sobreescriben con los ajustes especificos de usuario
actuales.

Valor Significado
0x01 (1) guardar datos especificos del usuario en la EEPROM.
Subindice 03 | Reset Device (reponer a cero el equipo)

Al escribir el objeto se leen los datos de la EEPROM y se aceptan como ajustes actuales (la EEPROM
no se borra, el estado es igual que después de apagary encender).

Valor Significado

0x10 (16) Reponer el equipo

0x20 (32) Borrado automatico en caso de ciclo de bus equivocado (ciclo de bus diferente
del tiempo de ciclo de bus configurado)

Subindice 06 | Encoder Data Memory Control (datos del codificador del control de la memoria)
Valor Significado
0x00 (0) Ninguna accion (p.ej. a efectos de prueba)
0x01 (1) Descarga de los parametros del codificador
0x02 (2) Registro de los parametros en el codificador sin desplazamiento del punto cero
0x03 (3) Registro de los parametros en el codificador con desplazamiento del punto cero

Tab.B.19 PNU 127
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B.4.5 Diagnosis
i Descripcion del método de funcionamiento de la memoria de diagnosis =» Seccién 10.2.
PNU 200 Diagnostic Event (evento de diagnosis)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...32 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Tipo de fallo o informacién de diagnosis guardada en la memoria de diagnosis. Mostrar si se ha guar-
dado un fallo entrante o saliente

Valor Significado

0x00 (0) No hay fallo (o mensaje de fallo borrado)

0x01 (1) Fallo entrante

0x02 (2) Reservado (fallo saliente)

0x03 (3) Reservado

0x04 (4) Reservado (registro de tiempo de desbordamiento)
Subindice 01 [Event 1 (evento 1)

Tipo de mensaje de diagnosis Gltimo/actual

Subindice 02 [ Event 2 (evento 2)

Tipo del 22 mensaje de diagnosis memorizado

Subindice Event 03 ...32 (evento 03 ...32)
03..32

Tipo del 3er ... 322 mensaje de diagnosis memorizado

Tab.B.20 PNU 200

PNU 201 Fault Number (nimero de fallo)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...32 uint16 FW 4.0.1501.1.0

Ndmero de fallo guardado en la memoria de diagnosis, sirve para identificar el fallo.
Ndmero de error, p. ej., 402 para indice principal 40, subindice 2 =» Seccién D.

Subindice 01 [Event 1 (evento 1)

Ultimo/actual mensaje de diagnosis.

Subindice 02 [ Event 2 (evento 2)
22 mensaje de diagnosis memorizado

Subindice Event 03 ...32 (evento 03 ...32)
03...32
3er...322 mensaje de diagnosis memorizado

Tab.B.21 PNU 201
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PNU 202 Fault Time Stamp (error registro de tiempo)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...32 uint32 FW 4.0.1501.1.0
Momento del evento de diagnosis en segundos desde la conexion.
En caso de desbordamiento, el registro de tiempo pasa de OXFFFFFFFF a O.
Subindice 01 | Event 1 (evento 1)
Momento del mensaje de diagnosis dltimo/actual.
Subindice 02 | Event 2 (evento 2)
Momento del 22 mensaje de diagnosis memorizado.
Subindice Event 03 ...32 (evento 03 ...32)
03...32
Momento del 3er ... 322 mensaje de diagnosis memorizado
Tab.B.22  PNU 202
PNU 203 Fault Additional Information (error informacion adicional)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...32 uint32 FW 4.0.1501.1.0
Informacién adicional para el personal de servicio.
Subindice 01 | Event 1 (evento 1)
Informacion adicional del mensaje de diagnosis dltimo/actual.
Subindice 02 | Event 2 (evento 2)
Informacion adicional del 22 mensaje de diagnosis memorizado.
Subindice Event 03 ...32 (evento 03 ...32)
03...32
Informacion adicional del 3er ... 322 mensaje de diagnosis memorizado.
Tab.B.23  PNU 203
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PNU 204 Diagnostic memory parameter (parametros de la memoria de diagnosis)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01, 02, 04 uint8 FW 4.0.1501.1.0
Configuracion de la memoria de diagnosis.
Subindice 01 | Fault Type (tipo de fallo)
Fallos entrantes y salientes.
Valor Significado
Fijo 0x02 (2) Registrar solo fallos entrantes
Subindice 02 | Resolution (resolucion)
Resolucion del tiempo registrado.
Valor Significado
Fijo 0x03 (3) 1 segundo
Subindice 04 | Number of Entries (nmero de entradas)
Leer el nimero de entradas validas en la memoria de diagnosis
Valor Significado
0..32 Cantidad
Tab.B.24 PNU 204
PNU 206 Fieldbus Diagnosis (diagnosis de bus de campo)
Subindice 05 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Lectura de los datos de diagnosis de bus de campo.

Subindice 05

| CANopen Diagnosis (diagnosis de CANopen)

Perfil seleccionado

(tipo de protocolo):

Valor

Significado

0

DS 402 (no disponible a través de FHPP)

1

FHPP

Tab. B.25
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PNU 210 Device Warnings (advertencias del equipo)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01..16 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Tipo de fallo o informacién de diagnosis guardados en la memoria de diagnosis. Indicacién de si se
ha memorizado una advertencia entrante o saliente.

Valor Significado

0x00 (0) No hay advertencia (o mensaje de advertencia borrado)

0x01 (1) Advertencia entrante

0x02 (2) Reservado (advertencia saliente)

0x03 (3) Apagado (con registro de tiempo valido)

0x04 (4) Reservado (registro de tiempo de desbordamiento)
Subindice 01 | Event 1 (evento 1)

Tipo de mensaje de advertencia Gltimo/actual.

Subindice 02 | Event 2 (evento 2)
Tipo del 22 mensaje de advertencia memorizado.

Subindice Event 03 ... 16 (evento 03 ... 16)
03..16
Tipo del 3er ... 162 mensaje de advertencia memorizado

Tab.B.26 PNU 210

PNU 211 Warning Number (nimero de advertencia)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01..16 uint16 FW 4.0.1501.1.0

El nimero de advertencia memorizado en la memoria de advertencias (p. ej., 190: indice principal 19,
subindice 0) sirve para identificar la advertencia, = Secciones 10.2 y D.

Subindice 01 | Event 1 (evento 1)
Mensaje de advertencia dltimo/actual.

Subindice 02 | Event 2 (evento 2)
22 mensaje de advertencia memorizado.

Subindice Event 03 ... 16 (evento 03 ... 16)
03..16
03er ... 162 mensaje de advertencia memorizado

Tab.B.27 PNU 211
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PNU 212 Time stamp (registro de tiempo)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01..16 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Momento del evento de advertencia en segundos desde la conexion.
En caso de desbordamiento, el registro de tiempo pasa de OXFFFFFFFF a 0.

Subindice 01

| Event 1 (evento 1)

Momento del mensaje de advertencia Gltimo/actual.

Subindice 02

| Event 2 (evento 2)

Momento del 22 mensaje de advertencia memorizado.

Subindice
03..16

Event 03 ... 16 (evento 03 ... 16)

Momento del 3er ... 162 mensaje de advertencia memorizado

Tab.B.28 PNU 212

PNU 213 Warning Additional Information (advertencia Informacion adicional)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01..16 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Informacién adicional para el personal de servicio.

Subindice 01

| Event 1 (evento 1)

Momento del mensaje de diagnosis dltimo/actual.

Subindice 02

| Event 2 (evento 2)

Momento del 22 mensaje de diagnosis memorizado.

Subindice
03..16

Event 03 ... 16 (evento 03 ... 16)

Momento del 3er ... 162 mensaje de diagnosis memorizado

Tab.B.29 PNU 213
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PNU 214 Warning Memory Parameter (parametro de memoria de advertencias)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01, 02, 04 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Configuracion de la memoria de advertencias.

Subindice 01 | Warning Type (tipo de advertencia)
Advertencias entrantes y salientes.
Valor Significado

Fijo 0x02 (2) Registrar solo advertencias entrantes

Subindice 02 | Resolution (resolucion)
Resolucion del tiempo registrado.
Valor Significado

Fijo 0x03 (3) 1 segundo

Subindice 04 | Number of Entries (nmero de entradas)

Leer el nimero de entradas validas en la memoria de advertencias.
Valor Significado
0..16 Cantidad

Tab.B.30 PNU 214
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PNU 280 Safety State (estado de seguridad)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Palabra de estado de la funcién de seguridad.
Bit Valor Significado
0..7 Reservado
8 0x0000 0100 Power Stage Enable possible.

Habilitacién de paso de salida posible.
CAMC-G-S1: no se ha conectado ninguna de las entradas

STO-A 0 STO-B.
9 0x0000 0200 Reservado
10 0x0000 0400 Reservado
11 0x0000 0800 Internal Failure.
CAMC-G-S1: tiempo de discrepancia vulnerado.
12 0x0000 1000 Safety State reached.
Funcién de seguridad solicitada activa.
13 0x0000 2000 Safety Function requested.

CAMC-G-S1: se ha conectado como minimo una de las
entradas STO-A o STO-B.

14 0x0000 4000 Reservado
15 0x0000 8000 Ready.

Estado normal, ninguna funcion de seguridad solicitada.
16...31 Reservado

Tab.B.31 PNU 280
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B.4.6 Datos de proceso

PNU 300 Position Values (valores de posicion)

Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...04 int32 FW 4.0.1501.1.0

Valores actuales del regulador de posicion en unidades de posicion (= PNU 1004).

Subindice 01 |Actual Position (posicion real)

Posicion real actual del regulador.

Subindice 02 | Nominal Position (posicion nominal)

Posicion nominal actual del regulador.

Subindice 03 |Actual Deviation (desviacion de regulacion)

Desviacion actual de regulacion.

Subindice 04 | Nominal Position Virtual Master (posicion nominal del master virtual)

Posicion nominal actual del master virtual.

Tab.B.32 PNU 300
PNU 301 Torque Values (valores de par)
Subindice 01 ... Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
int32 FW 4.0.1501.1.0

Valores actuales del regulador de par en mNm.

Subindice 01 |Actual Force (fuerza real)
Valor real actual del regulador.

Subindice 02 | Nominal Force (fuerza nominal)
Valor nominal actual del regulador.

Subindice 03
Desviacion actual de regulacion.

|Actual Deviation (desviacion de regulacion)

Tab.B.33 PNU 301
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PNU 303 Local_Digital_Inputs (entradas digitales locales)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: uint8 | A partir de Acceso: ro
01, 02, 04 FW 4.0.1501.1.0

Entradas digitales locales del controlador.

Subindice 01 Input DIN O... 7 (entradas DIN O ... 7)
Entradas digitales: estandar DIN (DIN O ... DIN 7)

Asignacion | Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit2 |[Bit1 |[BitO
DIN7 DIN 6 DIN5ha- |DIN4ha- [DIN3 ([DIN2 |[DIN1 |DINO
detector de |detector de |bilitacién |bilitacion
proximidad |proximidad |de de paso
derecho izquierdo regulador |[de salida

Subindice 02 Input DIN 8 ... 13 (entradas DIN 8 ... 13)
Entradas digitales: estandar DIN (DIN 8... DIN 13)

Asignacién |Bit7 [ Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit3 [Bit2 [Bit1 |[Bit0
Reservado (= 0) DINA13 [DINA12 [DIN11 [DIN [DIN9 [DIN8
10

Subindice 04 Input CAMCDIN O ... 7 (entradas CAMCDIN O ... 7)
Entradas digitales: CAMC-D-8ESA (DIN 0... DIN 7)
Asignacion | Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit2 |[Bit1 |BitO

DIN 7 DIN 6 DIN 5 DIN 4 DIN 3 DIN2 [DIN1 [DINO

Tab.B.34 PNU303
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PNU 304 Local_Digital_Outputs (salidas digitales locales)
Subindice 01, 03 [Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Salidas digitales locales del controlador.

Subindice 01 [Output DOUT0... 3 (salidas DOUT0 ... 3)

Salidas digitales: estandar DOUT (DOUT 0 ... DOUT 3)

Asignacion Bit 7 | Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit O
Reservado (= 0) DOUT: DOUT: DOUT3 |DOUT2 |DOUT1 [DOUTO

READY |CAN regulador
LED LED listo para
funcionar
Subindice 03 [Output DOUT 0 ... 7 (salidas DOUTO.... 7)

Salidas digitales: CAMC-D-8E8A (DOUT 0 ... DOUT 7)
Asignacion Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
DOUT7 [DOUT6 |DOUT5 |DOUT4 [DOUT3 |DOUT2 [DOUT1 |DOUTO

Tab.B.35 PNU304

PNU 305 Maintenance Parameter (parametro de mantenimiento)
Subindice 03 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Informaciones sobre el rendimiento de funcionamiento del controlador o del actuador.

Subindice 03 | Operating Hours (horas de servicio)
Contador de horas de servicio ens.

Tab.B.36 PNU 305

PNU 310 Velocity Values (valores de velocidad)

Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
01...03 int32 FW 4.0.1501.1.0

Valores actuales del regulador de velocidad.

Subindice 01 |Actual Revolutions (n2 real de revoluciones)
Valor real actual del regulador.

Subindice 02 | Nominal Revolutions (n2 nominal de revoluciones)
Valor nominal actual del regulador.

Subindice 03 |Actual Deviation (desviacion de regulacion)
Desviacion de la velocidad.

Tab.B.37 PNU 310
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PNU 311

State Signal Outputs (estado salidas de seiial)

Subindice 01, 02

Clase: Struct

Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Parametro para visualizar los estados de las salidas de sefial.

Subindice 01 Outputs Part 1 (salidas parte 1)

Estado de salidas de sefial parte 1
Bit Valor Significado
0 Reservado (0)
1 0x0000 0002 Supervision 12t del motor activa
2 0x0000 0004 Velocidad de comparacion alcanzada
3 0x0000 0008 Posicion Xnominal = Xobjetivo
4 0x0000 0010 Posicion Xreal = Xobjetivo
5 0x0000 0020 Recorrido remanente
6 0x0000 0040 Recorrido de referencia activo
7 0x0000 0080 Posicién de referencia valida
8 0x0000 0100 Baja tension en el circuito intermedio
9 0x0000 0200 Error de seguimiento
10 0x0000 0400 Etapa final activa
11 0x0000 0800 Freno de bloqueo soltado
12 0x0000 1000 Motor lineal identificado
13 0x0000 2000 Bloqueo de valor nominal negativo activo
14 0x0000 4000 Blogueo de valor nominal positivo activo
15 0x0000 8000 Se ha alcanzado el objetivo alternativo
16 0x0001 0000 Velocidad 0
17 0x0002 0000 Se ha alcanzado el par de comparacion
18 Reservado (0)
19 0x0008 0000 Disco de leva activo
20 0x0010 0000 CAM-IN activo
21 0x0020 0000 CAM-CHANGE activo
22 0x0040 0000 CAM-OUT activo
23 0x0080 0000 CAM activo sin CAM-IN / CAM-CHANGE / CAM-OUT
24 0x0100 0000 Teach Acknowledge (Low activo)
25 0x0200 0000 Procedimiento de guardado (SAVE!, Save Positions) en

marcha

26 0x0400 0000 FHPP MC (Motion Complete)
27 0x0800 0000 Pausa segura acitva
28 0x1000 0000 Funcién de seguridad: STO activo
29 0x2000 0000 Funcién de seguridad: STO solicitado
30...31 Reservado (0)
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PNU 311 State Signal Outputs (estado salidas de seiial)
Subindice 02 Outputs Part 2 (salidas parte 2)
Estado de salidas de sefial parte 2
Bit Valor Significado
0 0x0000 0001 Controlador de levas 1
1 0x0000 0002 Controlador de levas 2
2 0x0000 0004 Controlador de levas 3
3 0x0000 0008 Controlador de levas 4
4.7 Reservado
8 0x0000 0100 Interruptor de posicién 1
9 0x0000 0200 Interruptor de posicion 2
10 0x0000 0400 Interruptor de posicion 3
11 0x0000 0800 Interruptor de posicion 4
12..15 Reservado
16 0x0001 0000 Interruptor de posicion del rotor 1
17 0x0002 0000 Interruptor de posicion del rotor 2
18 0x0004 0000 Interruptor de posicion del rotor 3
19 0x0008 0000 Interruptor de posicion del rotor 4
20..31 Reservado

Tab.B.38 PNU 311

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a

209




B Parametros de referencia

B.4.7 Medicion flotante
i Medicion flotante =» Seccién 9.9.
PNU 350 Position Value Storage (memoria de valores de posicion)
Subindice 01,02 |Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
int32 FW 4.0.1501.1.0
Posiciones muestreadas.
Subindice 01 | Sample Value Rising Edge (valor de muestra flanco ascendente)

Ultima posicién muestreada en unidades de posicién (= PNU 1004) con flanco ascendente.

Subindice 02 | Sample Value Falling Edge (valor de muestra flanco descendente)

Ultima posicién muestreada en unidades de posicién (= PNU 1004) con flanco descendente.

Tab.B.39 PNU 350

B.4.8 Lista de frases

Con FHPP la seleccion de frases para lectura y escritura se realiza mediante el subindice de los

PNU 401 ... 421. Mediante PNU 400 se selecciona la frase activa para posicionamiento o programacion
tipo teach-in.

PNU Denominacion Tipo de datos Subindice
401 RCB1 (byte de control de frase 1) uint8 1..250
402 RCB2 (byte de control de frase 2) uint8 1..250
404 Valor nominal int32 1..250
406 Velocidad uint32 1..250
407 Aceleracion en el avance uint32 1..250
408 Frenado de la aceleracion uint32 1..250
412 Limite de velocidad uint32 1..250
413 Tiempo de filtrado libre de sacudidas | uint32 1..250
416 Destino de la conmutacion progresiva |uint8 1..250
de frases
418 Limitacion del par uint32 1..250
419 Nimero de disco de leva uint8 1..250
420 Notificacion de recorrido restante int32 1..250
421 RCB3 (byte de control de frase 3) uint8 1..250

Tab. B.40 Estructura de la lista de frases en FHPP
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PNU 400 Record Status (estado de frase)

Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw/ro
01..03 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Subindice 01 Demand Record Number (nimero de frase nominal) Acceso: rw

Nidmero de frase nominal. El valor se puede modificar via FHPP.

En el funcionamiento de seleccién de frases siempre se adopta el nimero de frase nominal de los
datos de salida del master con un flanco ascendente en START. Margen de valores: 0x00 ... OxFA (O ...
250)

Subindice 02 |Actual Record Number (nimero de frase real) |Acceso: ro
Ndmero de frase real

Subindice 03 | Record status byte (byte de estado de frase) |Acceso: ro

El byte de estado de frase (RBS) incluye un cddigo de acuse de recibo que es transmitido a los datos
de entrada. Al inicio de una tarea de posicionamiento el RSB se pone a cero.

Nota Este byte no es idéntico a SDIR; solo se realiza el acuse de recibo de los estados
dinamicos, pero no, por ejemplo, absoluto/relativo. Este permite, p.ej., realizar
el acuse de recibo de la conmutacion progresiva de frases.

Bit Valor | Significado
0RC1 0 No se ha configurado/alcanzado una condicién de conmutacion progresiva.
1 Se ha alcanzado la primera condicién de conmutacion progresiva
Valido en cuanto esté presente MC.
1 RCC 0 Encadenamiento de frases cancelado. Por lo menos no se ha alcanzado una con-
dicion de conmutaci6n progresiva.
1 encadenamiento de frases realizado por completo.
2.7 Reservado.

Tab.B.41 PNU 400

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a 211



B Parametros de referencia

PNU 401 Record Control Byte 1 (byte de control de frase 1)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint8 FW 4.0.1501.1.0

El byte de control de frase 1 (RCB1) controla los ajustes mas importantes para las tareas de posic-
ionamiento en el modo Seleccién de frase. El byte de control de frase esta orientado a bits: Asig-
nacién = Tab. B.43

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Byte de control de frase 1 de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Byte de control de frase 1 de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 3 ... 250 (frase de posicionamiento 3 ... 250)
03...250

Byte de control de frase 1 de frase de posicionamiento 3 ... 250.

Tab.B.42 PNU 401
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Byte de control de frase 1

Bit ES EN Descripcion
BO Absoluto/ Absolute / =1: elvalor nominal es relativo al Gltimo valor
ABS relativo Relative nominal.
=0: elvalor nominal es absoluto.
Através de FHPP no estan disponibles otros modos,
p. €j. relativo al valor real, entrada analégica ...
B1 Modo Control Mode [ N° Bit2 |Bit 1 | Modo de control
COM1 (de control 0 0 0 Control de posicidn.
B2 1 0 1 Modo de fuerza (par, corriente).
COM2 2 1 0 Regulacion de la velocidad
(ndmero de revoluciones).
3 1 1 Reservado
Para la funcién de disco de leva se admite Ginicamente
la regulacion de posicion.
B3 Ndmero Function Sin funcién de disco de leva (CDIR.FUNC = 0):
FNUM1 |de funcion Number sin funcién, iguala 0.
B4 Con funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 N° Bit 4 |Bit3 | Namero de funcion
0 0 0 Reservado
1 0 1 Sincronizacidn en entrada externa.
2 1 0 Sincronizacion en entrada externa
con funcién de disco de leva.
3 1 1 Sincronizacion en master virtual con
funcidn de disco de leva.
B5 Grupo Function Sin funcion de disco de leva (CDIR.FUNC = 0)
FGRP1 |funcional Group sin funcién, : 0
B6 Con funcién de disco de leva (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 N° Bit 6 | Bit 5 | Grupo funcional
0 0 0 Sincronizacion con/sin
disco de leva.
Todas los demas valores (N2 1 ... 3) estan reservados.
B7 Funcién Function =1: ejecutarla funcion de disco de leva,
FUNC bits 3 ... 6 = nlimero y grupo de funcién.
=0: tareanormal.

Tab.B.43 Asignacion de RCB1
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PNU 402 Record Control Byte 2 (byte de control de frase 2)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint8 FW 4.0.1501.1.0

El byte de control de frase 2 (RCB2) controla la conmutacion progresiva de frases condicional.

Si se ha definido una condicién, la conmutacion progresiva se puede prohibir activando el bit B7.
Esta funcion esta prevista con fines de depuracion (Debugging), pero no para los fines normales de
control.

Bit [Valor Significado

0..6 [0...128 | Condicién de conmutacién progresiva como enumeracioén =» Seccién 9.6.3,

Tab.9.12.
7 0 Conmutacion progresiva de frases (bits 0 ... 6) no esta bloqueada
1 Conmutacién progresiva de frases bloqueada
Subindice 01 | Record 1 (frase 1)

Byte de control de frase 2 de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase 2)

Byte de control de frase 2 de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 3 ... 250 (frase 3 ... 250)
03...250
Byte de control de frase 2 de frase de posicionamiento 3 ... 250.

Tab.B.44  PNU 402

PNU 404 Record Setpoint Value (valor nominal de frase de posicionamiento)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 int32 FW 4.0.1501.1.0

Posicion de destino de la tabla de frases de posicionamiento. Valor de posicion nominal segiin PNU
401/RCB1 absoluto o relativo en unidades de posicion (= PNU 1004).

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)
Valor nominal de posicién de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)
Valor nominal de posicion de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250
Valor nominal de posicién de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.45 PNU 404
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Regulacion |Secuencia Predeter- |Minimo Maximo
minado
Position D [1/100 mm 0 |(=0,0mm) [-1.000.000 (=-10,0m) |1.000.000 (=10,0m)
1/1000 pulg. 0 |(=0,0inch) [-400.000 (=-400 inch) | 400.000 (=400 inch)
1/100° 0](=0,0° -36.000 (=-360,0°) |[36.000 (=360,0°)
D Ejemplos de unidades de posicién (9 PNU 1004).
Tab.B.46 Valores nominales de unidades de posicién en PNU 404
PNU 406 Record Velocity (Velocidad de frase de posicionamiento)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint32 FW 4.0.1501.1.0
Valor nominal de velocidad en unidades de velocidad (= PNU 1006).
Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)
Valor nominal de velocidad de frase de posicionamiento 1.
Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)
Valor nominal de velocidad de frase de posicionamiento 2.
Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250
Valor nominal de velocidad de frase de posicionamiento 03 ... 250.
Tab.B.47 PNU 406
PNU 407 Record acceleration
(frase de posicionamiento aceleracion)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint32 FW 4.0.1501.1.0
Valor nominal de aceleracién para el arranque en unidades de aceleracién (< PNU 1007).
Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)
Valor nominal de aceleracidn de frase de posicionamiento 1.
Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)
Valor nominal de aceleracidn de frase de posicionamiento 2.
Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250
Valor nominal de aceleracin de frase de posicionamiento 03 ... 250.
Tab.B.48 PNU 407
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PNU 408 Record Deceleration (frase de posicionamiento de deceleracion)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01..250 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Valor nominal de aceleracion para frenado (deceleracion) en unidades de aceleracién (= PNU 1007).

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Valor nominal de deceleracion de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Valor nominal de deceleracién de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03..250

Valor nominal de deceleracion de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.49 PNU 408

PNU 412 Record Velocity Limite (frase de posicionamiento de limite de velocidad)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Limite de velocidad en unidades de velocidad en el modo de fuerza (= PNU 1006).

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)
Limite de velocidad del frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)
Limite de velocidad de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250
Limite de velocidad de frase de posicionamiento 03 ...250.

Tab.B.50 PNU 412
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PNU 413 Record Jerkfree Filter Time

(frase de posicionamiento de tiempo de filtrado sin sacudidas)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de filtrado sin sacudidas en ms. Indica la constante del tiempo de filtrado del filtro de salida
mediante la que se equilibra el perfil de movimiento lineal. Se logra un movimiento sin ninguna
sacudida cuando el tiempo de filtrado es igual al tiempo de aceleracion.

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Tiempo de filtrado sin sacudidas de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Tiempo de filtrado sin sacudidas de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250

Tiempo de filtrado sin sacudidas de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.51 PNU 413

PNU 416 Record Following Position

(frase de posicionamiento de destino de la conmutacion progresiva de frases)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Ndmero de frase al que se conmuta cuando se cumple la condicién de conmutacidn progresiva.
Margen de valores: 0x01 ... 0x7F (1 ... 250)

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Destino de la conmutacion progresiva de frases, frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Destino de la conmutaci6n progresiva de frases, frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03..250

Destino de la conmutacion progresiva de frases, frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.52 PNU 416
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PNU 418 Record Torque Limitation (frase de posicionamiento de limitacién de par)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Limitacion de par o de corriente durante el modo de posicionamiento en mNm.

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Limite de par de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Limite de par del frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03..250

Limite de par de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.53 PNU 418

PNU 419 Record CAM ID (frase de posicionamiento de niimero del disco de leva)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01..250 uint8 FW 4.0.1501.1.0

Con este parametro se selecciona el disco de leva para la frase correspondiente.
Margen de valores: 0... 16 (con el valor 0 se utiliza el disco de leva de PNU 700)

Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)
Nidmero del disco de leva de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02 | Record 2 (frase de posicionamiento 2)
Ndmero del disco de leva de frase de posicionamiento 2.

Subindice Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)
03...250
Nimero del disco de leva de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.54 PNU 419
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PNU 420 Record Remaining Distance Message

(frase de posicionamiento de notificacion de recorrido restante)
Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01..250 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Notificacion de recorrido restante en la lista de frases en unidades de posicion (= PNU 1004).

Subindice 01

| Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Notificacién de recorrido restante de frase de posicionamiento 1.

Subindice 02

| Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Notificacién de recorrido restante de frase de posicionamiento 2.

Subindice
03..250

Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)

Notificacién de recorrido restante de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.55 PNU 420

PNU 421 Record Control Byte 3 (byte de control de frase 3)

Subindice Clase: Array Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...250 uint8 FW 4.0.1501.1.0

El byte de control de frase 3 (RCB3) controla el comportamiento especifico de frase cuando se dan
determinados eventos. El byte de control de frase esta orientado a bits:

Bit Bit 1 | Bit O [Significado
B0o,B1 (O 0 Ignorar
0 1 Interrumpir operacién en curso
1 0 Anexar a posicionamiento en curso (esperar)
1 1 Reservado
B2...B9 Reservado (= 0).
Subindice 01 | Record 1 (frase de posicionamiento 1)

Byte de control de frase 3 del frase de posicionamiento 1.

Subindice 02

| Record 2 (frase de posicionamiento 2)

Byte de control de frase 3 del frase de posicionamiento 2.

Subindice
03..250

Record 03 ... 250 (frase de posicionamiento 03 ... 250)

Byte de control de frase 3 de frase de posicionamiento 03 ... 250.

Tab.B.56 PNU 421

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES — 1304a

219




B Parametros de referencia

B.4.9 Datos del proyecto — Datos generales del proyecto
PNU 500 Project Zero Point (offset del punto cero del proyecto )
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0

Desplazamiento del punto cero del eje al punto cero del proyecto en unidad de posicion
(= PNU 1004).
Punto de referencia para valores de posicin en la aplicacion (= PNU 404).

Tab.B.57 PNU 500

PNU 501 Software End Positions (posiciones finales por software )

Subindice 01,02 |Clase: Array Tipo de datos: A partir de

int32 FW 4.0.1501.1.0

Acceso: rw

Posiciones finales por software en unidades de posicion (< PNU 1004).

No se permite una especificacion del valor nominal (posicion) fuera de las posiciones finales, que
producirad un error. Se introduce el offset para el punto cero del eje. Regla de plausibilidad: Min-Limit
< Max-Limit

Subindice 01 | Lower Limit (valor limite inferior)

Posicion final inferior por software.

Subindice 02 [ Upper Limit (valor limite superior)

Posicién final superior por software.

Tab.B.58 PNU 501

PNU 502 Max. Speed (velocidad max. permitida)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

del par.

Velocidad max. permitida en unidades de velocidad (= PNU 1006).
Este valor limita la velocidad en todos los modos de funcionamiento excepto en el funcionamiento

Tab.B.59 PNU 502

PNU 503 Max. Acceleration (aceleracion maxima permitida)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Aceleracion max. permitida en unidades de aceleracion (& PNU 1007).
Tab.B.60 PNU 503
PNU 505 Max. Jerkfree Filter Time (tiempo de filtrado sin sacudidas max.)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Margen de valores:

Tiempo de filtrado sin sacudidas max. en ms.

0x00000000 ... OXFFFFFFFF (0 ... 4294967295)

Tab.B.61 PNU 505
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B.4.10 Datos de proyecto — Programacion por teach-in
PNU 520 Teach Target (destino programado por teach-in)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

El parametro definido es el que es escrito con la posicién actual con la siguiente orden Teach
(=» Seccion 9.5).

Valor Significado

0x01 1 Posicion nominal en frase de posicionamiento (por omision)

— Enseleccién de frase: frase de posicionamiento conforme a los bytes de
control FHPP

- Enmodo directo: frase de posicionamiento conforme a PNU 400/1

0x02 2 Punto cero del eje (PNU 1010)

0x03 3 Punto cero del proyecto (PNU 500)

0x04 4 Posicion final inferior por software (PNU 501/01)
0x05 5 Posicion final superior por software (PNU 501/02)

Tab.B.62 PNU 520

B.4.11 Datos de proyecto— Operacién por actuacion secuencial
PNU 530 Jog Mode Velocity Slow — Phase 1
(velocidad lenta en operacién por actuacion secuencial - fase 1)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0
Velocidad maxima para la fase 1 en unidades de velocidad (= PNU 1006).

Tab.B.63 PNU 530

PNU 531 Jog Mode Velocity Fast - Phase 2
(velocidad rapida en operacién por actuacién secuencial - fase 2)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0
Velocidad maxima para la fase 2 en unidades de velocidad (= PNU 1006).

Tab.B.64 PNU 531

PNU 532 Jog Mode Acceleration
(aceleracion en operacion por actuacion secuencial)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Aceleracion en actuacién secuencial en unidades de aceleracion (= PNU 1007).

Tab.B.65 PNU 532
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PNU 533 Jog Mode Deceleration
(deceleracion en operacién por actuacion secuencial)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Deceleracion en actuacion secuencial en unidades de aceleracion (= PNU 1007).

Tab.B.66 PNU533

PNU 534 Jog mode time phase 1 (duracion fase 1 en operacion por actuacion secuencial)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Duracion en tiempo de fase 1 (T1) en ms
Tab.B.67 PNU534
B.4.12 Datos de proyecto — Regulacion de posicion en modo directo
PNU 540 Direct Mode Position Base Velocity
(velocidad base con posicion en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0

Velocidad base con regulacion de posicion en modo directo en unidades de velocidad (3

> PNU 1006).

Tab.B.68 PNU 540

PNU 541 Direct Mode Position Acceleration (aceleracion con posicion en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Aceleracion con regulacion de posicion en modo directo en unidades de aceleracion (= PNU 1007).

Tab.B.69 PNU 541

PNU 542 Direct Mode Position Acceleration (deceleracion con posicién en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Deceleracion con regulacion de posicion en modo directo en unidades de aceleracion (= PNU 1007).

Tab.B.70 PNU 542

PNU 546 Direct Mode Position Jerkfree Filter Time
(tiempo de filtrado sin sacudidas con posicién en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de filtrado sin sacudidas con regulacién de posicién en modo directo en ms.
Margen de valores: 000000000 ... OXFFFFFFFF (0 ... 4294967295)

Tab.B.71 PNU 546
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B.4.13 Datos de proyecto — Regulacion del par en modo directo
PNU 550 Direct Mode Torque Base Torque Ramp
(valor base de la rampa del par en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Valor base de la rampa del par con regulacion del par en modo directo en mNm/s.

Tab.B.72 PNU 550

PNU 552 Direct Mode Torque Target Torque Window
(margen de par objetivo del par en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Valor en mNm que el par actual puede variar del par nominal para que todavia pueda interpretarse
como que se encuentra dentro del margen objetivo. Es decir, la amplitud del margen es el doble del
valor transferido, con el par objetivo en el centro del margen.

Tab.B.73  PNU 552

PNU 553 Direct Mode Torque Time Window (margen temporal del par en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de amortiguacion del margen objetivo del par en modo directo en ms.

Tab.B.74 PNU553

PNU 554 Direct Mode Torque Speed Limit
(limitacion de velocidad de par en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Con una regulacion del par activa, la velocidad se reduce a este valor en unidades de velocidad
(PNU 1007).
Nota Con PNU 514 puede indicarse un valor limite absoluto de velocidad que causa un
fallo al alcanzarse. Si las dos funciones (limitacion y supervision) estan activas
simultaneamente, el PNU 554 debe ser mucho menor que el PNU 514.

Tab.B.75 PNU554
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B.4.14 Datos de proyecto — Regulacion de velocidad en modo directo
PNU 560 Direct Mode Velocity Base Velocity Ramp
(rampa de aceleracién de velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Valor base de aceleracion (rampa de velocidad) con regulacion de velocidad en modo directo en
unidad de aceleracion (= PNU 1007).

Tab.B.76 PNU 560

PNU 561 Direct Mode Velocity Target Window
(margen objetivo de velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Margen objetivo de velocidad con regulacion de velocidad en modo directo en unidad de velocidad
(= PNU 1006).

Tab.B.77 PNU 561

PNU 562 Direct Mode Velocity Window Time
(margen objetivo del tiempo de amortiguacion de la velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de amortiguacion en margen objetivo de velocidad con regulacion de velocidad en modo
directo en ms.

Tab.B.78 PNU 562

PNU 563 Direct Mode Velocity Treshold
(margen objetivo de parada de velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Ventana de destino de parada con regulacién de velocidad en modo directo en unidades de velocidad
(= PNU 1006).

Tab.B.79 PNU563

PNU 564 Direct Mode Velocity Window Time
(tiempo de amortiguacion de la velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de amortiguacién en margen objetivo de parada con regulacién de velocidad en modo
directo en ms.

Tab.B.80 PNU 564
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PNU 565 Direct Mode Velocity Torque Limit
(limitacion del par de la velocidad en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Limitacién de par con regulacion de velocidad en modo directo en mNm.

PNU 565 ha sido reemplazado por PNU 581 en el CMMP-AS-...-M3/MO, pero sigue estando dis-
ponible por motivos de compatibilidad. Las modificaciones de PNU 565 se escriben directamente en
PNU 581.

Tab.B.81 PNU 565

B.4.15 Datos de proyecto — Modo directo general
PNU 580 Direct Mode General Torque Limit Selector
(selector de limitacion del par general en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int8 FW 4.0.1501.1.0

Activacion de la limitacion del par en el modo directo (PNU 581).
Valor Significado
0x00 0 Limitacién del par no activa.
0x04 4 Limitacion del par simétrica activa = PNU 581.

Tab.B.82 PNU 580

PNU 581 Direct Mode General Torque Limit
(limitacion del par general en modo directo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Limitacién de par en modo directo en mNm.

La limitacion es valida para todas las tareas en el modo directo:

- Recorrido de referencia (PNU 1015 se “sobrescribe” con el ajuste global).

— Actuacién secuencial.

— Tareas de posicionamiento.

Las modificaciones de PNU 581 se escriben también directamente en PNU 565 por motivos de com-
patibilidad.

Al cambiar a la seleccion de frase se activan los ajustes para la limitacion de par de la frase selec-
cionada durante el inicio. Al volver a conmutar al modo directo, se conservan los Gltimos ajustes para
la limitacion de par, puesto que se utiliza el mismo selector en ambos modos de funcionamiento. Por
ello se recomienda comprobar la limitacion de par después de conmutar al modo directo.

Tab.B.83 PNU 581
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B.4.16 Datos de funciones - Funcion de disco de leva

Seleccion del disco de leva

PNU 700 CAM ID (niimero del disco de leva)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Con este parametro se selecciona el nimero del disco de leva en la tarea directa.
Margen de valores: 1... 16

Tab.B.84 PNU 700

PNU 701 Master Start Position Direkt Mode (posicion de inicio del master en mododirecto)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0

Determina la posicion inicial del master en la funcién de disco de leva.

Tab.B.85 PNU 701

Sincronizacién (entrada, X10)

PNU 710 Input Config Sync. (configuracion de entrada en sincronizacion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Configuracion de la entrada del encoder en la sincronizacion (master fisico a X10, funcionamiento de
slave).

Bit Valor [Significado
0 0 Evaluar impulso cero
1 Ignorar impulso de puesta a cero
1 Reservado
Evaluar pista A/B
1 Desconectar pista A/B
3..31 Reservado =0

Tab.B.86 PNU 710

PNU 711 Gear Sync. (relacion de transmision en sincronizacién)
Subindice 01,02 |Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Relacién de transmision en la sincronizacion con entrada externa (master fisico a X10, funcionamien-
to de slave).

Subindice 01 | Motor Revolutions (revoluciones del motor)
Revoluciones del motor (actuador).

Subindice 02 | Shaft Revolutions (revoluciones del husillo)
Revoluciones del husillo (salida de potencia).

Tab.B.87 PNU711
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Emulacion del encoder (salida, X11)

PNU 720 Output Konfig Encoder Emulation
(configuracion de salida en la emulacién del encoder)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Configuracion del encoder en la emulacion (master virtual).
Bit Valo |Significado
r
0 0 Evaluar pista A/B
1 Desconectar pista A/B
1 0 Evaluar impulso cero
1 Ignorar impulso de puesta a cero
2 0 Evaluar inversion del sentido de giro
1 Ignorar inversion del sentido de giro
3..31 Reservado =0
Tab.B.88 PNU 720
B.4.17 Datos de funciones - Interruptor de posicion del rotor y de posicién
PNU 730 Position Trigger Control (seleccion del iniciador de posicion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Activacion bit a bit del iniciador correspondiente. Si el bit esta activado, el iniciador se computa,
es decir, se compara la posicion. Los iniciadores no computados ahorran tiempo de célculo.
Valor Bit Descripcion
0x0000 0001 (O Interruptor de posicion (posicion real) 0
0x0000 0002 |1 Interruptor de posicion (posicion real) 1
0x0000 0004 |2 Interruptor de posicion (posicion real) 2
0x0000 0005 |3 Interruptor de posicion (posicion real) 3
4..15 Reservado
0x0001 0000 |16 Interruptor de posicion del rotor 0
0x0002 0000 (17 Interruptor de posicion del rotor 1
0x0004 0000 (18 Interruptor de posicion del rotor 2
0x0008 0000 |19 Interruptor de posicion del rotor 3
20...31 Reservado

Tab.B.89 PNU 730
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PNU 731 Position Switch Low (interruptor de posicién Low)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...04 int32 FW 4.0.1501.1.0

Valores de posicion para el interruptor de posicién Low en unidades de posicion (= PNU 1004).

Subindice 01 | Position Switch 1 (interruptor de posici6n 1)

Valores de posicion del 1er interruptor de posicion Low.

Subindice 02 | Position Switch 2 (interruptor de posicién 2)

Valores de posicion del 22 interruptor de posicion Low.

Subindice 03 | Position Switch 3 (interruptor de posicion 3)

Valores de posicion del 3er interruptor de posicion Low.

Subindice 04 | Position Switch 4 (interruptor de posicion 4)

Valores de posicion del 42 interruptor de posicion Low.

Tab.B.90 PNU 731

PNU 732 Position Switch High (interruptor de posicion High)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...04 int32 FW 4.0.1501.1.0

Valores de posicion para el interruptor de posicién High en unidades de posicion (= PNU 1004).

Subindice 01 | Position Switch 1 (interruptor de posicién 1)

Valores de posicion del 1er interruptor de posicion High.

Subindice 02 | Position Switch 2 (interruptor de posici6n 2)

Valores de posicion del 22 interruptor de posicion High.

Subindice 03 | Position Switch 3 (interruptor de posicion 3)

Valores de posicion del 3er interruptor de posicion High.

Subindice 04 | Position Switch 4 (interruptor de posicion 4)

Valores de posicion del 42 interruptor de posicion High.

Tab.B.91 PNU 732
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PNU 733 Rotor Position Switch Low (interruptor de posicién del rotor Low)
Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...04 int32 FW 4.0.1501.1.0

Angulo para el Interruptor de posicién del rotor Low en °. Margen de valores: -180 ... 180

Subindice 01

| Rotor Position Switch 1 (interruptor de posicién del rotor 1)

Angulo del 1er interruptor de posicién del rotor Low.

Subindice 02

| Rotor Position Switch 2 (interruptor de posicién del rotor 2)

Angulo del 22 interruptor de posicién del rotor Low.

Subindice 03

| Rotor Position Switch 3 (interruptor de posicién del rotor 3)

Angulo del 3er interruptor de posicién del rotor Low.

Subindice 04

| Rotor Position Switch 4 (interruptor de posicién del rotor 4)

Angulo del 42 interruptor de posicién del rotor Low.

Tab.B.92 PNU733

PNU 734 Rotor Position Switch High (interruptor de posicién del rotor High)

Subindice Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
01...04 int32 FW 4.0.1501.1.0

Angulo para el Interruptor de posicién del rotor High en °. Margen de valores: -180 ... 180

Subindice 01 | Rotor Position Switch 1 (interruptor de posicién del rotor 1)
Angulo del 1er interruptor de posicién del rotor High.

Subindice 02 | Rotor Position Switch 2 (interruptor de posicién del rotor 2)
Angulo del 22 interruptor de posicién del rotor High.

Subindice 03 | Rotor Position Switch 3 (interruptor de posicién del rotor 3)
Angulo del 3er interruptor de posicién del rotor High.

Subindice 04 | Rotor Position Switch 4 (interruptor de posicion del rotor 4)
Angulo del 42 interruptor de posicién del rotor High.

Tab.B.93 PNU734
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B.4.18 Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Parametros de mecanica
PNU 1000 Polarity (Inversion de polaridad)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Sentido de los valores de posicion.
Valor Significado
0x00 (0) Normal (por defecto)
0x80 (128) Invertido (multiplicado por -1)

Tab.B.94 PNU 1000

PNU 1001 Encoder Resolution (resolucién de encoder)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Resolucion del encoder en incrementos de encoder /revoluciones del motor.
Factor de conversion definido internamente.
Elvalor calculado se deriva de la fraccion “incrementos del encoder / revolucion del motor”.

Subindice 01 | Encoder Increments (incrementos de encoder)
Fijo: 0x00010000 (65536)

Subindice 02 Motor Revolutions
(revoluciones del motor)
Fijo: 0x00000001 (1)

Tab.B.95 PNU 1001

PNU 1002 Gear Ratio (relacién de transmision)

Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Relacion entre revoluciones del motor y revoluciones del husillo del engranaje (revoluciones del eje

de salida); = Apéndice A.1.
Relacion de transmision = revoluciones del motor / revoluciones del husillo

Subindice 01 Motor Revolutions
(revoluciones del motor)

Factor de reduccion — numerador.
Margen de valores: 0x00000000 ... Ox7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Subindice 02 | Shaft Revolutions (revoluciones del eje)
Factor de reducciéon — denominador.
Margen de valores: 0x00000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.96 PNU 1002
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PNU 1003 Feed_Constant (avance constante)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

La constante de avance especifica el paso del husillo del actuador por revolucion; =» Apéndice A.1.
Constante de avance = avance / revolucion del husillo

Subindice 01 [ Feed (avance)
Avance constante - contador
Margen de valores: 0x00000000 ... Ox7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Subindice 02 | Shaft Revolutions (revoluciones del eje)
Avance constante - denominador
Margen de valores: 0x00000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.97 PNU 1003

PNU 1004 Position Factor (factor de posicion)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Factor de conversion para todas las unidades de posicion
(Conversion de unidades del usuario a unidades internas del regulador). Calculo = Apéndice A.1.

resolucion codificador * relacion de transmisién
avance constante

Factor de posicion =

Subindice 01 | Numerator (numerador)
Factor de posicion— numerador.

Subindice 02 | Denominator (denominador)
Factor de posicién - denominador

Tab.B.98 PNU 1004

PNU 1005 Axis parameter (parametro del eje)
Subindice 02,03 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0

Especificacion y lectura de los parametros del eje.

Subindice 02 | Gear Numerator (numerador de reductor)
Relacién de reduccién —numerador de engranaje del eje Margen de valores: 0x0 ... OX7FFFFFFF

0...+(2311)

Subindice 03 | Gear Denominator (denominador del reductor)
Relacién de reduccion — denominador del engranaje del eje Margen de valores: Ox0 ... 0x7FFFFFFF

0...+(2311)

Tab.B.99 PNU 1005

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a 231



B Parametros de referencia

PNU 1006 Velocity Factor (factor de velocidad)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Factor de conversion para todas las unidades de velocidad
(Conversion de unidades del usuario a unidades internas del regulador). Calculo = Apéndice A.1.

resolucion codificador * factor de tiempo_v
avance constante

Factor de velocidad =

Subindice 01 | Numerator (numerador)
Factor de velocidad — numerador.

Subindice 02 | Denominator (denominador)
Factor de velocidad — denominador.

Tab. B.100 PNU 1006

PNU 1007 Acceleration Factor (factor de aceleracion)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Factor de conversion para todas las unidades de velocidad.
(Conversion de unidades del usuario a unidades internas del regulador). Calculo = Apéndice A.1.

resolucion codificador * factor de tiempo_a
avance constante

Factor de aceleracion =

Subindice 01 | Numerator (numerador)
Factor de aceleracion — numerador.

Subindice 02 | Denominator (denominador)
Factor de aceleracién — denominador.

Tab.B.101 PNU 1007

PNU 1008 Polarity Slave (slave de polaridad)

Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Con este parametro puede invertirse la definicion de posiciones para sefiales en X10 (funcionamiento

de slave). Esto es valido para las funciones “Sincronizacién” (también engranajes electrdnicos),
“Medicion flotante”, “Discos de leva”.

Valor Significado
0x00 Valor de posicion de vector normal (por defecto)
0x80 Valor de posicion del vector invertida

Tab. B.102 PNU 1008
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B.4.19 Parametros del eje de actuadors eléctricos 1 - Parametros del recorrido de referencia
PNU 1010 Offset Axis Zero Point (offset del punto cero del eje)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int32 FW 4.0.1501.1.0

Desplazamiento del punto cero del eje en unidad de posicién (& PNU 1004).

El desplazamiento del punto cero del eje (home offset) define el punto cero del eje <AZ> como el pun-
to de referencia de medida relativo al punto de referencia fisico <REF>.

El punto cero del eje es el punto de referencia para el punto cero del proyecto <PZ>y para las posic-
iones finales por software. Todas las operaciones de posicionamiento se refieren al punto cero del
proyecto (PNU 500).

El punto cero del eje (AZ) se calcula a partir de: AZ = REF + desplazamiento del punto cero el eje

Tab.B.103 PNU 1010

PNU 1011 Homing Method (método de recorrido de referencia)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
int8 FW 4.0.1501.1.0

Define el método con el que el actuador realiza el recorrido de referencia, = Secciones 9.3y 9.3.2.

Tab.B.104 PNU 1011

PNU 1012 Homing_Velocities (velocidades recorrido de referencia)
Subindice 01,02 |Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Velocidades durante el recorrido de referencia en unidades de velocidad (= PNU 1006).

Subindice 01 | Search for Switch (velocidad de bisqueda)

Velocidad durante la blisqueda del punto de referencia REF o de un tope o interruptor.

Subindice 02 | Running for Zero (velocidad de desplazamiento)

Velocidad del recorrido al punto cero del eje AZ.
Margen de valores: 0x00000000 ... Ox7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.105 PNU 1012

PNU 1013 Homing Acceleration (aceleracion en recorrido de referencia)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Aceleracion durante el recorrido de referencia en unidades de aceleracién (= PNU 1007).
Margen de valores: 0x00000000 ... Ox7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.106 PNU 1013

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a 233



B Parametros de referencia

PNU 1014 Homing Required (es necesaria una puesta en origen)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Define si hay que realizar o no una puesta en origen tras el encendido para realizar tareas de posic-
ionamiento.

Nota En actuadores con sistema de medicion de recorrido absoluto Multiturn, tras el
montaje solo es necesario realizar el recorrido de referencia una sola vez.
Valor Significado
0x00 (0) Reservado
0x01 (1) (fijo) [debe realizarse unrecorrido de referencia.

Tab.B.107 PNU 1014

PNU 1015 Homing Max. Torque (par maximo en la puesta en origen)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0

Par maximo durante el recorrido de referencia.

Se especifica como un miltiplo del par nominal en % (< PNU 1036).

Elvalor de par maximo permitido (a través de limitador de corriente) durante el recorrido de referen-
cia. Si se alcanza dicho valor, el actuador detecta el tope (REF) y se desplaza al punto cero del eje.

Tab. B.108 PNU 1015

B.4.20 Parametros del eje de actuadors eléctricos 1 - Parametros del regulador
PNU 1020 Halt Option Code (codigo de opcion de pausa)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Reaccion a una orden de pausa (flanco descendente en SPOS.HALT).
Valor Significado
0x00 (0) Reservado (motor parado — bobinas sin corriente, freno no accionado)
0x01 (1) frenar con rampa de parada
0x02 (2) Reservado (frenado con rampa de parada de emergencia)

Tab. B.109 PNU 1020

PNU 1022 Position Window (ventana de tolerancia de la posicion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Margen de tolerancia en unidad de posicion (= PNU 1004).

Cantidad por la cual la posicién actual puede desaviarse de la posicion de destino, para que aun
pueda ser considerada como dentro de la ventana de destino.

Elancho de la ventana es el doble del valor transferido, con la posicion de destino en el centro de la
ventana.

Tab.B.110 PNU 1022
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PNU 1023 Position Window Time (tiempo de la ventana de posicion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de ajuste en milisegundos.
Sila posicion real ha estado en el margen de posicion de destino durante este tiempo, se activa
SPOS.MC.

Tab.B.111 PNU 1023

PNU 1024 Control Parameter Set (parametros del regulador)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
18...22,32 uint16 FW 4.0.1501.1.0

Parametros de regulacién asi como parametros para “registro de posicion casi-absoluto”.

Subindice 18 Gain Position (@amplificacion de posicion)

Amplificacion del regulador de posicion.
Margen de valores: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindice 19 Gain Velocity (@mplificacion de velocidad)

Amplificacion del regulador de velocidad
Margen de valores: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindice 20 Time Velocity (constante de tiempo de velocidad)

Constante de tiempo de regulador de velocidad.
Margen de valores: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindice 21 Gain Current (@amplificacion de corriente)

Regulador de amplificacién de corriente
Margen de valores: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindice 22 Time Current (constante de tiempo de corriente)

Constante de tiempo de regulador de corriente.
Margen de valores: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindice 32 Save Position (guardar posicion)

Guardar la posicién actual al desconectar, comparese con = PNU 1014.

Bit Valor | Significado

0x00F0 [240 [La posicion actual no se guarda al desconectar (predeterminado)

0x000F |15 Reservado

Tab.B.112 PNU 1024
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PNU 1025 Motor Data (datos del motor)
Subindice 01,03 | Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw/ro

Datos especificos del motor.
Subindice 01 Serial number (ndmero de serie) |Tipo de datos: uint32 |Acceso: ro
Ndmero de serie Festo y nimero de serie del motor.

Subindice 03 Time Max. Current (tiempo max. cor- Tipo de datos: uint16 [Acceso: rw
riente)
Tiempo I’t-Zeit en ms. Cuando expira el tiempo I’t, la corriente se limita automaticamente a la corrien-
te nominal del motor para protegerlo (Motor Rated Current, PNU 1035).

Tab.B.113 PNU 1025

PNU 1026 Drive Data (datos del actuador)
Subindice Clase: Struct Tipo de datos: A partir de Acceso: rw/ro
01...04,07 uint32 FW 4.0.1501.1.0

Datos generales del motor

Subindice 01 | Power Temp. (temp. paso de salida) | Acceso: ro
Temperatura actual del paso de salida en °C

Subindice 02 | Power Stage Max. Temp. (temp. max. paso de salida) |Acceso: ro
Temperatura maxima de la etapa de salida en °C.

Subindice 03 | Motor Rated Current (corriente nonimal del motor) |Acceso: rw
Corriente nominal del motor en mA, idéntico a PNU 1035.

Subindice 04 | Current Limit (corriented de motor max.) |Acceso: rw
Corriente maxima del motor, idéntico a PNU 1034.

Subindice 07 | Controller Serial Number (nimero de serie del controlador) | Acceso: ro
Ndmero de serie interno del regulador.

Tab.B.114 PNU 1026
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B.4.21 Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Placa de caracteristicas de la electronica
PNU 1034 Max_Current (corriente maxima)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

En general los servomotores pueden sobrecargarse durante un periodo de tiempo determinado. Con
PNU 1034 (idéntico a PNU 1026/4) se ajusta la corriente de motor maxima permitida. Se refiere a la
corriente nominal del motor (PNU 1035) y se ajusta en milésimas.
El limite superior del margen de valores esta determinado por la corriente maxima del controlador
(véanse las especificaciones técnicas, depende del tiempo de ciclo del regulador y de la frecuencia
de ciclos del paso de salida).
PNU 1034 solo puede escribirse si anteriormente se ha escrito de forma valida PNU 1035.

Nota

Observe que la limitacion de la corriente también limita la velocidad méaxima
posible y que por lo tanto no pueden conseguirse velocidad nominales (mas

altas).

Tab.B.115 PNU 1034

PNU 1035 Motor Rated Current (corriente nonimal del motor)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Corriente nominal del motor en mA, idéntico a PNU 1026/3.
Tab.B.116 PNU 1035
PNU 1036 Motor Rated Torque (par nominal del motor)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Par nominal del motor en 0,001 Nm.
Tab.B.117 PNU 1036
PNU 1037 Torque Constant (constante de par de giro)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0
Relacion entre la corriente y el par de giro del motor empleado en mNm/A.
Tab.B.118 PNU 1037
B.4.22 Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 - Control de reposo
PNU 1040 Position Demand Value (posicion nominal)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
int32 FW 4.0.1501.1.0

(= PNU 1004).

Posicién de destino nominal de la Gltima tarea de posicionamiento en unidad de posicion

Tab.B.119 PNU 1040
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PNU 1041 Position Actual Value (posicion actual)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: ro
int32 FW 4.0.1501.1.0

Posicion actual del actuador en unidades de posicion (= PNU 1004).

Tab.B.120 PNU 1041

PNU 1042 Standstill Position Window (margen de posicion de reposo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Margen de posicién de reposo en unidades de posicion (< PNU 1004).

Cantidad por la que puede moverse el actuador tras MC, hasta que responde la supervision de deten-
cién.

Tab.B.121 PNU 1042

PNU 1043 Standstill Timeout (tiempo de control de reposo)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Tiempo de control de reposo en ms.

Tiempo que el actuador debe hallarse fuera del margen de posicion de reposo antes de que reac-
cione el control de reposo.

Tab.B.122 PNU 1043

B.4.23 Parametros del eje para actuadores eléctricos 1 - Control de error de seguimiento

PNU 1044 Following Error Window (margen de error de seguimiento)

Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Establecer o leer el margen admisible para errores de seguimiento en unidades de posicién.
OXFFFFFFFF = control de error de seguimiento OFF.

Tab.B.123 PNU 1044

PNU 1045 Following Error Timeout (margen temporal de error de seguimiento)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint16 FW 4.0.1501.1.0

Determinar o leer el tiempo de timeout para el control de error de seguimiento en ms.
Margen de valores: 1 ... 60000

Tab. B.124 PNU 1045
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B.4.24 Parametros de eje de actuadores eléctricos 1 — Otros parametros

PNU 1080

Torque Feed Forward Control (pilotaje del par)

Subindice 01

Clase: Var

Tipo de datos:
int32

A partir de
FW 4.0.1501.1.0

Acceso: rw

posicion).

Servopilotaje del par de apriete en mNm (solo efectivo en caso de tarea directa con regulacion de

Tab.B.125 PNU 1080

PNU 1081 Setup Velocity (velocidad de configuracion)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0
Velocidad de configuracidn en % de la velocidad predeterminada.
Margen de valores: 0 ... 100
Tab.B.126 PNU 1081
PNU 1082 Velocity Override (override de velocidad)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint8 FW 4.0.1501.1.0
Override de velocidad en % de la velocidad predeterminada.
Margen de valores: 0... 255
Tab.B.127 PNU 1082
B.4.25 Parametros de funciones de las 1/0 digitales
PNU 1230 Remaining Distance for Remaining Distance Message
(recorrido restante para la indicacion de recorrido restante)
Subindice 01 Clase: Var Tipo de datos: A partir de Acceso: rw
uint32 FW 4.0.1501.1.0

Elrecorrido restante es la condicion de trigger de la indicacion de recorrido restante, que puede
emitirse en una salida digital. Con CMMP-AS, s6lo con tarea directa.

Tab.B.128 PNU 1230
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C Festo Parameter Channel (FPC) y FHPP+

Cc1 Canal de parametros Festo (FPC) para datos ciclicos (Datos 1/0)

C1.1 Resumen de FPC
El canal de pardmetros sirve para la transmision de parametros. El canal de pardmetros se compone de

lo siguiente:
Componentes

Descripcion

Identificador de
parametros (PKE)

Componente del canal de parametros que contiene la tarea e iden-
tificadores de respuesta (AK) y el nimero de parametro (PNU).

El ndmero de parametro sirve para identificar o direccionar el parametro
correspondiente. El identificador de tarea o respuesta (AK) describe la
tarea o la respuesta en forma de nimero identificador.

Subindice (IND)

Direcciona un elemento de un parametro de matriz (nimero de sub-
parametro).

Valor del parametro
(PWE)

Valor del parametro.
Sila tarea de procesamiento de parametros no puede realizarse, se

mostrara un nmero de error en lugar del valor en el telegrama de
respuesta. El nimero de error describe la causa del error.

Tab.C.1  Componentes del canal de parametros (PKW)

El canal de pardmetros consta de 8 bytes. La estructura del canal de pardmetros como factor del
tamafio o tipo del valor de los parametros se muestra en la tabla siguiente:

FPC Byte1 |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Datos O 0 INDYV ParlD (PKE) P Value (PWE) 3
Datos | 0 INDD ParlD (PKE) 2 Value (PWE) 3

1) IND Subindex - para direccionar un elemento de matriz (array)

2) ParlD (PKE) Parameter Identifier, identificador de parametro - consta de en ReqID o ResID y PNU
3) Value (PWE) Parameter Value, valor de parametro: en palabra doble: bytes 5...8; en palabra: bytes 7, 8; en byte: byte 8

Tab. C.2 Estructura del canal de parametros

Identificador de parametros (PKE)
Elidentificador de pardametros contiene el identificador de tarea o respuesta (AK) y el niimero del
parametro (PNU).

PKE Byte 4 Byte 3

Bit 15 [14 J13 [12 J11 J10 Jo [8 7 Je [5 Ja [3 2 [1 Jo
Tarea ReqID (AK) D res. | Parameter number (nimero de parametro) (PNU) 3

Res- ResID (AK) 2 res. | Parameter number (ndmero de parametro) (PNU) 3

puesta

1) ReqlD (AK): Request Identifier — identificador de tarea (lectura, escritura, ...)

2) ReslD (AK): Response Identifier — identificador de respuesta (valor transferido, fallo, ...)

3) Nimero de parametro (PNU): Parameter Number - sirve para identificar o direccionar el parametro correspondiente
=> Seccién C.1. El identificador de tarea o de respuesta indica la clase de tarea o de respuesta =» Seccién C.1.2.

Tab.C.3 Estructura del identificador de parametros (PKE)
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C.1.2 Identificadores de tarea, identificadores de respuesta y nimeros de error
Los identificadores de tarea se muestran en la siguiente tabla: Todos los valores de parametro se
transmiten siempre como palabra doble, independientemente del tipo de datos.

ReqlD |Descripcion Identificador de respuesta
positivo negativo

0 Sin tarea (“Null-Request”) 0 -

6 Solicitar valor de parametro (matriz, palabra doble) 5 7

8 Modificar valor de parametro (matriz, palabra doble) 5 7

13 Solicitar el valor limite inferior 5 7

14 Solicitar el valor limite superior 5 7

Tab.C.4  Identificadores de tareas y respuestas

Sila tarea no puede llevarse a cabo, se transmitira el identificador de respuesta 7, asi como el corres-
pondiente nlimero de error (respuesta negativa).
La tabla siguiente muestra los identificadores de respuesta:

ResID | Descripcion

0 Sinrespuesta
5 Valor del parametro transferido (array, doble word)
7 No puede realizarse la tarea (con nimero de error) )

1) Nidmeros de error = Tab. C.6
Tab. C.5 Identificadores de respuesta

Sila tarea del procesamiento de parametros no puede realizarse, se transmitira el correspondiente
nimero de error en el telegrama de respuesta (bytes 5 ... 8 del margen FPC). La siguiente tabla muestra
la secuencia de la verificacion de errores y los posibles nimeros de error:

N° Nidmeros de error |Descripcion

1 0 0x00 PNU no permitido. El parametro no existe

2 3 0x03 Subindice incorrecto

3 101 0x65 no compatible con ReqlD

4 1 0x01 Elvalor del parametro no puede ser modificado (solo lectura)
102 0x66 El pardmetro es WriteOnly (p. ej. en palabras clave)

5 17 0x11 Tarea no ejecutable debido al estado de funcionamiento

6 11 0x0B No hay orden superior (higher order)

7 12 0x0C Palabra clave equivocada

8 2 0x02 Valor limite inferior o superior excedido

Tab.C.6  Secuencia de la comprobaci6n de errores y nlimeros de error
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C1.3 Reglas para el procesamiento de respuesta de tareas

Regla Descripcion

1 Si el master envia el identificador “Sin tarea”, el MTR-DCl reacciona con el identificador de
respuesta “Sin respuesta”.

2 Un telegrama de tarea o respuesta siempre se refiere a un parametro simple.

3 El master debe continuar enviando una tarea hasta que reciba la respuesta adecuada del
controlador.

4 El master reconoce la respuesta a la tarea planteada:

- evaluando elidentificador de respuesta

- evaluando el nimero de parametro (PNU)

— siprocede, evaluando el subindice (IND)

— siprocede, evaluando el valor del parametro.

5 El controlador proporciona la respuesta hasta que el master envia una nueva tarea.

6 a) Unatarea de escritura, incluso con repeticion ciclica de la misma tarea, solo sera
ejecutada una sola vez por el controlador.

b) Importante:
Entre dos tareas consecutivas hay que enviar el identificador de tarea 0 (sin tarea,
“Null-Request”) (AK), y hay que esperar el identificador de respuesta 0 (sin respuesta).
Esto es para asegurarse de que un respuesta “antigua” no sea interpretada como una
respuesta “nueva”.

Tab.C.7  Reglas para el procesamiento de respuesta de tareas

Secuencia de procesamiento de parametros

9 Nota

Cuando se modifiquen parametros, observe lo siguiente:

Una sefial de control FHPP (p. ej. inicio de una tarea de posicionamiento) que se refiere
a un parametro modificado, solo puede seguir cuando el identificador de respuesta
“Parameter value transferred” es recibido para el correspondiente parametro vy, si
procede, por el indice.

Si, p. ej., se modifica un valor en un registro de posicion y luego se hace un movimiento a esta posicion,

la tarea de posicionamiento no debe ejecutarse hasta que el controlador haya completado y confir-
mado la modificacién del registro de posicion.
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Ejemplo de parametrizacion via FPC
Las tablas siguientes muestran un ejemplo de parametrizacion de una tarea de posicionamiento en la

tabla de registros de posicionamiento via FPC — (Festo Parameter Channel).
°

Observe la especificacion del master de bus para representar palabras y palabras dobles
I (Intel/Motorola). En el ejemplo, para enviar a través de CAN, la representacion se efectla
en “little endian” (byte menor primero).
Paso 1

Estado de salida de los 8 bytes de datos FPC
FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Reser- Subindice | ReqID/ResID + PNU [ Valor del parametro

vado
Datos O | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00
Datos| |0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

Tab.C.8  Ejemplo paso 1

Paso 2

Leer valor nominal del nlimero de frase 2:

PNU 404 (0x0194), subindice 2 — solicitar valor de pardmetro (matriz, palabra doble): ReqID 6.
Valor recibido en la respuesta: 0x64 = 1004

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Reser- Subindice | ReqID/ResID + PNU [ Valor del parametro

vado
Datos O | 0x00 0x02 0x94 0x61 0x00 0x00 0x00 0x00
Datos| |0x00 0x02 0x94 0x51 0x64 0x00 0x00 0x00

Tab.C.9  Ejemplo paso 2

Paso 3

“Null-Request”: tras recibir los datos | con ResID 5 enviar datos O con ReqlD = 0y esperar datos | con
ResID = 0:

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Reser- Subindice | ReqID/ResID + PNU [ Valor del parametro

vado
Datos O | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00
Datos| |0x00 0x00 0x00 0x00 0x64 0x00 0x00 0x00

Tab.C.10  Ejemplo paso 3
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Paso 4

Escribir valor nominal 46604 (0x1234) en nimero de frase 2:

PNU 404 (0x0194), Subindex 2 — modificar valor de parametro (matriz, palabra doble): ReqID 8 - valor
0x1234.

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Reser- Subindice | ReqID/ResID + PNU [ Valor del parametro

vado
Datos O | 0x00 0x02 0x94 0x81 0x34 0x12 0x00 0x00
Datos| |0x00 0x02 0x94 0x51 0x34 0x12 0x00 0x00

Tab.C.11  Ejemplo paso 4

Paso 5
Tras recibir los datos | con ResID 5: “Null-Request” como en el paso 3 = Tab. C.10.

Paso 6

Escribir velodidad 305314 (0x7743) en nimero de frase 2:

PNU 406 (0x0196), Subindex 2 — modificar valor de parametro (matriz, palabra doble): ReqID 8 —valor
0x7743.

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
Reser- Subindice | ReqID/ResID + PNU [ Valor del parametro

vado
Datos O | 0x00 0x00 0x96 0x81 Ox43 0x77 0x00 0x00
Datos| |0x00 0x00 0x96 0x51 Ox43 0x77 0x00 0x00

Tab.C.12  Ejemplo paso 6

Paso7
Tras recibir los datos | con ResID 5: “Null-Request” como en el paso 3 = Tab. C.10.
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C.2 FHPP+

C.21 Caracteristicas principales de FHPP+

FHPP+ es una ampliacién del protocolo de comunicacién FHPP.
[ ]

Para obtener informacién sobre si la version de firmware de los controladores utilizados
I es compatible con esta funcion y a partir de qué version son compatibles, consulte la
ayuda del plugin FCT correspondiente.

Con la version FHPP+ se transmiten bytes de control, bytes de estado y el canal de pardametros opcional
(FPC), ademas de transmitir a través del telegrama ciclico otros PNU configurables por el usuario.

La configuracién minima del telegrama contiene tanto bytes de control como de estado, es decir, se
envian y reciben 8 bytes. Si también se transmite el canal de parametros, este sigue inmediatamente al
canal l/0.

Con FHPP+ puede afiadir al telegrama de recepci6n otros valores nominales que no estén incluidos en
los bytes de control y de estado o en el FPC. En el telegrama de respuesta pueden transmitirse valores
reales adicionales, p. ej., la tension actual del circuito intermedio o la temperatura de la etapa de
salida.

En cuanto a los datos adicionales (FHPP+), ha de saberse que siempre se transmiten mltiplos de 8
bytes, hasta un maximo de 32 bytes.

e La configuracion de los datos transmitidos con FHPP+ se realiza mediante el editor de
I telegramas FHPP+ en el plugin FCT del controlador.

9 Nota

No todos los PNU se pueden configurar para el telegrama FHPP+. P. ej., los PNU 40 a 43
no pueden transmitirse, los PNU sin acceso de escritura no pueden configurarse en los
datos de salida, etc.

C.2.2 Estructura del telegrama FHPP+

La primera entrada del telegrama (direccion 0) esta reservada al canal /0.

Se da la opcion de indicar como segunda entrada (direccion 8) el canal de parametros FPC, si lo exige la
aplicacion y esta preestablecido en la configuracion del bus. El canal de parametros debe configurarse
en esta posicion exclusivamente.

A partir de la tercera entrada del telegrama (direccion 16) o de la segunda entrada sin FPC (direccidn 8)
puede mapear cualquier otro PNU, segln los requiera la aplicacion.

En el caso de determinados controladores (p. e]., SIEMENS S7) debe comprobarse que los PNU con
longitudes de 2 6 4 bytes tengan direcciones adecuadas. Estos PNU solo deben utilizarse para direc-
ciones directas. Para poder rellenar campos vacios se definen lo que llamamos simbolos sustitutivos.
Estos permiten mapear los PNU en las direcciones correspondientes.

Aquellas partes del telegrama que no se utilicen, en especial las entradas del editor de telegramas sin
utilizar, se rellenan con simbolos sustitutivos.
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c.23 Ejemplos
Ejemplo 1: con FPC, maximo 16 bytes para FHPP+.
Datos de salida de los bytes 1.... 32
1 ]2 3 Ja 5 [6 |7 [8 Jo Jro]1n]1a]13]1a]1s]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
CCON, CPOS, etc. PKW (PNU, SI) PNU... PNU...
Bytes de control Canal de parametros FHPP+ (max. 16 bytes)
FPC
Tab.C.13  Ejemplo 1, datos de salida
Datos de entrada de los bytes 1 a 32
1 ]2 3 T4 5 [6 |7 [8 Jo Jro]11]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
SCON, SPOS, etc. PKW (PNU, SI) PNU... PNU... PNU... PNU...
Bytes de estado Canal de parametros FHPP+ (max. 16 bytes)
FPC
Tab.C.14 Ejemplo 1, datos de entrada
Ejemplo 2: sin FPC, maximo 24 bytes para FHPP+.
Datos de salida de los bytes 1 ... 32
1 ]2 3 T4 5 6 |7 [8 Jo Jro]11]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
CCON, CPOS, etc. PNU... PNU... PNU... PNU...
Bytes de control FHPP+ (max. 24 bytes)
Tab.C.15 Ejemplo 2, datos de salida
Datos de entrada de los bytes 1 a 32
1 ]2 3 T4 5 [6 |7 [8 Jo Jro]11]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
SCON, SPOS, etc. PNU... PNU... PNU... PNU... PNU...
Bytes de estado FHPP+ (max. 24 bytes)

Tab. C.16

Ejemplo 2, datos de entrada

La longitud de los datos de salida puede diferir de la longitud de los datos de entrada.
P. ej. son posibles 8 bytes de datos de salida y 16 bytes de datos de entrada.

C2.4

Editor de telegramas para FHPP+

La configuracion de los datos transmitidos se realiza exclusivamente mediante el editor FHPP+ del

plugin FCT. Los PNU 40y 41 correspondientes tienen formato sélo lectura =» Seccién B.4.2.

El editor de telegramas FHPP+ asigna univocamente los datos del telegrama FHPP ciclico a los PNU. En
las especificaciones se prevén en general 16 entradas por telegrama de recepcion o de envio. En el
nivel actual sélo se permiten un maximo de 10 entradas para los controladores CMMP-AS. La longitud
maxima de un telegrama esta limitada a 32 bytes.

Los PNU para configurar el mapeo del telegrama no pueden mapearse en el telegrama FHPP+.

C.2.5 Configuracion de los buses de campo con FHPP+
Los datos establecidos en el editor de telegramas deben ser configurados especificamente para cada
bus de campo en el master/escaner, p. ej., a través de los archivos GSD o EDS correspondientes.
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D

Mensajes de diagnosis

Cuando se produce un error, el controlador de motor CMMP-AS-...-MO muestra ciclicamente un
mensaje de diagnosis en el visualizador de siete segmentos. Un mensaje de error se compone de una E
(de Error), un indice principal y un subindice como, p. j.:-E010-.

Las advertencias tienen el mismo nimero que un mensaje de error. Para diferenciarlas de estos, en las
advertencias aparece un guién antes y después del nimero, p.ej.: =170 -.

D.1 Explicacion de los mensajes de diagnosis
La siguiente tabla indica el significado y las medidas a tomar ante los distintos mensajes de diagnosis:
Conceptos Significado

N.° Indice principal (grupo de errores) y subindice del mensaje de diagnosis.

Indicacion en la pantalla, en FCT o en la memoria de diagnosis a través de FHPP.

Cédigo La columna Cddigo contiene el cddigo de error (Hex) por CiA 301.

Mensaje Mensaje que se visualiza en el FCT.

Causa Posibles causas del mensaje.

Medida Medida a tomar por el usuario.

Reaccion La columna Reaccidn contiene la reaccion ante errores (ajuste predeterminado,

configurable parcialmente):

PS off (desconectar paso de salida),

MCStop (parada rapida con corriente maxima),

QStop (parada rapida con rampa parametrizada),

Warn (advertencia),

Ignore (ninglin mensaje, solo entrada en la memoria de diagnosis),
NoLog (ning(in mensaje y ninguna entrada en la memoria de diagnosis).

Tab.D.1 Explicacién de los mensajes de diagnosis

Hallara una lista completa de los mensajes de diagnosis conforme a las versiones de firmware existen-
tes en el momento de publicacién del presente documento en la seccién D.2.
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D.2 Mensajes de diagnosis con notas sobre la eliminacion de fallos
Grupo de Informacién o mensaje no valido
errores 00
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
00-0 - Error no valido Ignore
Causa Informacion: se ha marcado una entrada de error no valida (cor-
rupta) con este niimero de error en la memoria de diagnosis.
La entrada de la hora del sistema se ajusta en 0.
Medida -
00-1 - Error no valido detectado y corregido Ignore
Causa Informacién: se ha detectado y corregido una entrada de error no
valida (corrupta) en la memoria de diagnosis. En la informacion
adicional se encuentra el nimero de error original.
La entrada de la hora del sistema incluye la direccién del nimero
de error corrupto.
Medida -
00-2 - Error borrado Ignore
Causa Informacién: se han validado errores activos.
Medida -
Grupo de Stack overflow
errores 01
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
01-0 6180h | Stack overflow PS off
Causa — ¢Firmware incorrecto?

— Carga de calculo esporadicamente alta a causa de tiempo de
ciclo demasiado corto y procesos especiales de calculo inten-
sivo (guardar conjunto de parametros etc.).

Medida e Cargar un firmware autorizado.

e Reducir la carga de calculo.

e Contactar con el soporte técnico.
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Grupo de Circuito intermedio
errores 02
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
02-0 3220h | Baja tension en el circuito intermedio Configurable

Causa La tension del circuito intermedio desciende por debajo del umbral
parametrizado (= Informacion adicional).
¢Se ha ajustado una prioridad de error muy alta?

Medida * Descargarapida a causa de alimentacion de red desconectada.
e Comprobar la alimentacion de potencia.
e Acoplar los circuitos intermedios si es técnicamente posible.
e Comprobar (medir) tension del circuito intermedio.
e Comprobar supervision de subtensién (valor umbral).

Informacion | Informacion adicional en PNU 203/213:

adicional 16 bits superiores: nlimero de estado de la maquina interna de
estado
16 bits inferiores: tension del circuito intermedio (escalado interno
aprox. 17,1 digit/V).

Grupo de Sobretemperatura en el motor
errores 03
N.° Cédigo [Mensaje Reaccidn
03-0 4310h [Exceso de temperatura de motor analégico QStop

Causa Motor sobrecargado, temperatura demasiado alta.
— ¢Motor demasiado caliente?
— ¢Sensorincorrecto?
— ¢Sensor averiado?
— ¢Rotura de cable?

Medida e Comprobar la parametrizacion (regulador de corriente, valores

limite de corriente).
e Comprobar la parametrizacién del sensor o su curva caracteris-
tica.

Sise dan errores incluso cuando el sensor esta puenteado: apara-
to averiado.
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Grupo de Sobretemperatura en el motor
errores 03
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
03-1 4310h [ Exceso de temperatura de motor digital Configurable
Causa — Motor sobrecargado, temperatura demasiado alta.
— ¢Se ha parametrizado el sensor adecuado o su curva caracte-
ristica?
— ¢Sensor averiado?
Medida e Comprobar la parametrizacion (regulador de corriente, valores
limite de corriente).
e Comprobar la parametrizacién del sensor o su curva caracteris-
tica.
Sise dan errores incluso cuando el sensor esta puenteado: apara-
to averiado.
03-2 4310h [Exceso de temperatura de motor analdgico: rotura de hilo Configurable
Causa Elvalor medido de las resistencias esta por encima del umbral para
la deteccién de rotura de cables.
Medida e Comprobar que los cables de conexion del sensor de tempera-
tura no estén rotos.
e Comprobar la parametrizacion (valor umbral) de la deteccion de
rotura de cables.
03-3 4310h [Exceso de temperatura de motor analdgico: cortocircuito | Configurable
Causa Elvalor medido de las resistencias esta por debajo del umbral para
la deteccién de cortocircuito.
Medida e Comprobar que los cables de conexion del sensor de tempera-
tura no estén rotos.
e Comprobar la parametrizacion (valor umbral) de la deteccion de
cortocircuito.
Grupo de Exceso de temperatura de la unidad de potencia/circuito intermedio
errores 04
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
04-0 4210h  [Exceso de temperatura de la unidad de potencia Configurable
Causa Aparato sobrecalentado
— ¢Indicacién de temperatura plausible?
— ¢Ventilador averiado?
- ¢Equipo sobrecargado?
Medida e Comprobar las condiciones de montaje, ¢estan sucios los filtros
de los ventiladores del armario de maniobra?
e Comprobar la configuracion del actuador (por si hay sobrecarga
en el funcionamiento permanente).
250 Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES — 1304a




D Mensajes de diagnosis

Grupo de Exceso de temperatura de la unidad de potencia/circuito intermedio

errores 04

N.© Cédigo | Mensaje Reaccidn

04-1 4280h [ Sobretemperatura en el circuito intermedio Configurable
Causa Aparato sobrecalentado

— ¢Indicacién de temperatura plausible?

— ¢Ventilador defectuoso?

— ¢Equipo sobrecargado?

Medida e Comprobar las condiciones de montaje, ¢estan sucios los filtros
de los ventiladores del armario de maniobra?

e Comprobar la configuracion del actuador (por si hay sobrecarga
en el funcionamiento permanente).

Grupo de alimentacion de corriente interna
errores 05
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
05-0 5114h |Fallo de tension interna 1 PS off
Causa El control de la alimentacién interna ha detectado una subtension.

Hay una averia interna o la periferia conectada ha causado una

sobrecarga/cortocircuito.

Medida e Comprobar que no haya cortocircuitos ni carga especificada en
las salidas digitales y en la salida del freno.

e Desconectar el aparato de todos los periféricos y comprobar si
después de reiniciarlo sigue habiendo un error. En caso afirma-
tivo, se trata de una averia interna =» Reparacion por el fabri-
cante.

05-1 5115h |Fallo de tension interna 2 PS off

Causa

El control de la alimentacién interna ha detectado una subtension.
Hay una averia interna o la periferia conectada ha causado una
sobrecarga/cortocircuito.

Medida

e Comprobar que no haya cortocircuitos ni carga especificada en
las salidas digitales y en la salida del freno.

* Desconectar el aparato de todos los periféricos y comprobar si
después de reiniciarlo sigue habiendo un error. En caso afirma-
tivo, se trata de una averia interna =» Reparacion por el fabri-
cante.
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Grupo de alimentacion de corriente interna
errores 05
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
05-2 5116h |Fallo de alimentacién del excitador PS off
Causa El control de la alimentacién interna ha detectado una subtension.

Hay una averia interna o la periferia conectada ha causado una

sobrecarga/cortocircuito.

Medida e Comprobar que no haya cortocircuitos ni carga especificada en
las salidas digitales y en la salida del freno.

e Desconectar el aparato de todos los periféricos y comprobar si
después de reiniciarlo sigue habiendo un error. En caso afirma-
tivo, se trata de una averia interna =» Reparacion por el fabri-
cante.

05-3 5410h | Subtension en /0 dig. PS off
Causa ¢Sobrecarga de las 1/0s?

¢Periferia averiada?

Medida e Comprobar que no haya cortocircuitos ni carga especificada en
la periferia conectada.

e Comprobar la conexion del freno (¢esta mal conectada?).

05-4 5410h | Sobrecorriente en I/0 dig. [ PS off
Causa ¢Sobrecarga de las |/0s?

¢Periferia averiada?

Medida e Comprobar que no haya cortocircuitos ni carga especificada en
la periferia conectada.

e Comprobar la conexion del freno (¢esta mal conectada?).

05-5 Fallo de tension interfaz Ext1/Ext2 | PS off
Causa Averia en la interfaz insertada.
Medida e Sustituir interfaz =» Reparacion por el fabricante.

05-6 Fallo de tensién [X10], [X11] | PS off
Causa Sobrecarga a causa de periferia conectada.
Medida e Comprobar ocupacion de clavijas de la periferia conectada.

e (Cortocircuito?

05-7 Fallo de tension interna del médulo de seguridad | PS off
Causa Averia en el médulo de seguridad.
Medida ® Averiainterna = Reparacion por el fabricante.
05-8 Fallo de tension interna 3 | PS off
Causa Averia en el controlador de motor.
Medida ® Averiainterna = Reparacion por el fabricante.
05-9 Error de alimentacion del transmisor | PS off
Causa Medici6n inversa de la tension del transmisor incorrecta.
Medida ® Averiainterna = Reparacion por el fabricante.
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b)

0

d)

e)

f)

Grupo de Sobrecorriente
errores 06
N.° Codigo [ Mensaje Reaccion
06-0 2320h | Fase final, cortocircuito PS off
Causa — Motor averiado, p. €j., cortocircuito entre espiras debido al
sobrecalentamiento del motor o cortocircuito interno del motor
a PE.

— Cortocircuito en el cable o en las clavijas de conexion, es decir,
cortocircuito de las fases del motor entre si o contra el apanta-
llamiento/PE.

— Paso de salida averiado (cortocircuito).

— Parametrizacion incorrecta del regulador de corriente.

Medida Depende del estado del equipo = Informacion adicional caso a)

hasta f).

Informacién | Medidas:
adicional a) Errorsolo en caso de chopper de frenado activo: comprobar si

hay cortocircuito o un valor de resistencia demasiado bajo en la
resistencia de frenado externa. Comprobar el circuito de la
salida del chopper de frenado en el controlador de motor
(puente, etc.).

El mensaje de error se emite inmediatamente al conectar la
alimentaci6n de potencia: cortocircuito interno en el paso de
salida (cortocircuito de un medio puente completo). El contro-
lador de motor ya no puede conectarse a la alimentacion de
potencia, los fusibles internos (y, si es necesario, los externos)
saltan. El equipo debe ser reparado por el fabricante.

El mensaje de error de cortocircuito se emite al desbloquear los
pasos de salida o los reguladores.

Desconectar la clavija del motor [X6] directamente en el contro-
lador de motor. Si el fallo sigue apareciendo, hay una averia en
el controlador de motor. El equipo debe ser reparado por el
fabricante.

Si el fallo aparece solo cuando el cable del motor esta conecta-
do: comprobar si hay cortocircuitos en el motor y en el cable,

p. €j. con un multimetro.

Comprobar la parametrizacion del regulador de corriente. Si el
regulador de corriente esta mal parametrizado, las oscilaciones
pueden generar corrientes que alcancen el limite de cortocir-
cuito. Por lo general, esto se detecta facilmente debido a que
se oye un silbido de una frecuencia muy alta. Realice la verifica-
cion, si es necesario, con la funcién Trace del FCT (valor real de
corriente activa).
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Grupo de Sobrecorriente
errores 06
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
06-1 2320h | Sobrecorriente chopper de frenado PS off
Causa Sobrecorriente en la salida del chopper de frenado.
Medida e Comprobar si hay cortocircuito o un valor de resistencia dema-
siado bajo en la resistencia de frenado externa.

e Comprobar el circuito de la salida del chopper de frenado en el

controlador de motor (puentes, etc.).
Grupo de Sobretension en el circuito intermedio
errores 07
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
07-0 3210h | Sobretension en el circuito intermedio PS off
Causa La resistencia de frenado se sobrecarga, demasiada energia de
frenado que no puede eliminarse con la rapidez necesaria.

— ¢Dimensionado incorrecto de la resistencia?

— (Resistencia conectada incorrectamente?

— Comprobar el dimensionado (aplicacion).

Medida e Comprobar el dimensionado de la resistencia de frenado, es
posible que su valor sea demasiado alto.

e Comprobar la conexion a la resistencia de frenado (interna/
externa).

Grupo de Error del transductor angular
errores 08
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
08-0 7380h | Error del transductor angular del resolver Configurable
Causa Amplitud de sefial del resolver erronea.
Medida Proceder paso a paso = Informacion adicional caso a) hasta c).
Informacion |a) Sies posible, realizar la prueba con otro resolver (sin fallos;
adicional cambiar también el cable de conexién). Si el fallo sigue apare-
ciendo, hay una averia en el controlador de motor. El equipo
debe ser reparado por el fabricante.

b) Sielfallo aparece solo con un resolver especial y su cable de
conexion: comprobar sefiales del resolver (soporte y sefales
SIN/COS), ver especificacion. Si la especificacion de sefial no
se respeta, cambie el resolver.

c) Sielfallovuelve a aparecer esporadicamente, examinar la co-
nexién de apantallamiento o comprobar si el resolver presenta
una relacion de transmision demasiado baja (resolver normali-
zado: A=0,5).
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Grupo de Error del transductor angular

errores 08

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn

08-1 El sentido de giro de la deteccion de posicion incremental no | Configurable
es igual

Causa Solo transmisor con transmision serial de la posicién combinada
con una pista de sefial SIN/COS analdgica: el sentido de giro de la
determinacion de posicion interna del transmisor y la evaluacion
incremental del sistema de pistas analgico del controlador de
motor se han intercambiado = Informacién adicional.

Medida Cambiar las sefales siguientes en la interfaz del encoder [X2B] (es
necesario modificar los hilos del conector tipo clavija), observar la
hoja de datos del encoder:

— Cambiar las pistas SIN/COS.
— Cambiar las sefiales SIN+/SIN- o0 COS+/COS-.

Informacién | Eltransmisor cuenta internamente, p. ej., en positivo en el sentido

adicional de las agujas del reloj, mientras que la evaluacién incremental
cuenta en sentido negativo con el mismo giro mecéanico. En el pri-
mer movimiento mecénico superior a 30 se detecta que el sentido
de giro es incorrecto y el fallo se activa.

08-2 7382h | Error seiiales de pista Z0 encoder incremental | Configurable

Causa Amplitud errénea de las sefales de la pista Z0 en [X2B].

— ¢Transductor angular conectado?
— ¢Cable del transductor angular averiado?
— ¢Transductor angular averiado?

Medida Comprobar la configuracion de la interfaz del transductor angular:

a) Laevaluacion Z0 estd activada pero las sefiales de pista no
estan conectadas o no existen =» Informaci6n adicional.

b) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

c) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.

Informacién | P. ej. en EnDat 2.2 o EnDat 2.1 sin pista analdgica.

adicional Transmisor Heidenhain: referencias EnDat 22 y EnDat 21. En estos
transmisores no hay sefiales incrementales, incluso cuando los
cables estan conectados.
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Grupo de Error del transductor angular

errores 08

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn

08-3 7383h | Error seiiales de pista Z1 encoder incremental Configurable
Causa Amplitud errénea de la pista Z1 en X2B.

— ¢Transductor angular conectado?
— ¢Cable del transductor angular averiado?
— ¢Transductor angular averiado?

Medida Comprobar la configuracion de la interfaz del transductor angular:
a) Evaluacion Z1 activada pero no conectada.

b) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

c) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.

08-4 7384h | Error seiiales de pista transmisor incremental digital [X2B] | Configurable

Causa Sefales erroneas de pistas A, B, o N en[X2B].
— ¢Transductor angular conectado?

— ¢Cable del transductor angular averiado?
— ¢Transductor angular averiado?

Medida Compruebe la configuracion de la interfaz del encoder.
a) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

b) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.

08-5 7385h | Error de seiiales de transmisor Hall de transmisor incremental | Configurable

Causa Sefales de transmisor Hall de un transmisor incremental digital en
[X2B] erréneas.

— ¢Transductor angular conectado?

— ¢Cable del transductor angular averiado?

— ¢Transductor angular averiado?

Medida Compruebe la configuracion de la interfaz del encoder.
a) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

b) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.
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Grupo de

errores 08

Error del transductor angular

N.©

Codigo

Mensaje

Reaccion

08-6

7386h

Fallo de com

unicacion del encoder Configurable

Causa

Mala comunicacién con los encoders seriales (transmisor EnDat,
transmisor HIPERFACE, transmisor BiSS).

— ¢Transductor angular conectado?

— ¢Cable del transductor angular averiado?

— ¢Transductor angular averiado?

Medida

Comprobar la configuracion de la interfaz del transductor angular:

procedimiento conforme a los pasos a) hasta c):

a) ¢Transductor en serie parametrizado pero no conectado? éSe
ha seleccionado un protocolo serial incorrecto?

b) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

c) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.

08-7

7387h

Amplitud err:
[X10]

onea de las seiiales de las pistas incrementales | Configurable

Causa

Sefales erréneas de pistas A, B, o N en [X10].
— ¢Transductor angular conectado?

— ¢Cable del transductor angular averiado?
— ¢Transductor angular averiado?

Medida

Compruebe la configuracion de la interfaz del encoder.
a) ¢Perturbacion de sefiales del transmisor?

b) Probar con otro transmisor.

=> Tab. D.2, pagina 296.

08-8

7388h

Error interno del transductor angular | Configurable

Causa

La monitorizacién interna del encoder [X2B] ha detectado un fallo y
lo ha transmitido al regulador través de la comunicacidn serial.

- ¢Intensidad luminica remisiva en transmisores 6pticos?

— ¢Ndamero de revoluciones excedido?

— ¢Transductor angular averiado?

Medida

Sielerror se produce persistentemente, el transmisor esta averia-
do. = Cambiar el transmisor.
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Grupo de
errores 08

Error del transductor angular

N.° Codigo

Mensaje

Reaccion

08-9 738%h

Transductor angular en [X2B] no compatible Configurable

Causa

En[X2B] se ha leido un tipo de transductor angular que no es com-

patible o que no puede utilizarse en el modo de funcionamiento

deseado.

— ¢Se ha seleccionado un tipo de protocolo incorrecto o inadecuado?

— ¢Elfirmware no es compatible con la variante de transmisor
conectada?

Medida

Conforme a la informaci6n adicional del mensaje de error =» Infor-

macion adicional:

e (Cargar el firmware apropiado.

e Comprobary corregir la configuracion de la evaluacion del
transmisor.

e Conectar el tipo de transmisor apropiado.

Informacién
adicional

Informacion adicional (PNU 203/213):

0001: HIPERFACE: tipo de transmisor no compatible con el
firmware => utilizar otro tipo de transmisor o cargar
firmware mas reciente.

0002: EnDat: el espacio de direcciones en el que deberian estar
los parametros del transmisor no existe en el transmisor
EnDat conectado =» comprobar el tipo de transmisor.

0003: EnDat: tipo de transmisor no compatible con el firmware
=> utilizar otro tipo de transmisor o cargar firmware méas
reciente.

0004: EnDat: la placa de caracteristicas del transmisor no puede
leerse desde el transmisor conectado. =» cambiar el trans-
misor o cargar un firmware mas reciente.

0005: EnDat: interfaz EnDat 2.2 parametrizada, el transmisor
conectado es compatible, pero solo EnDat2.1. =» Cambiar
el tipo de transmisor o cambiar la parametrizacion a
EnDat 2.1.

0006: EnDat: interfaz EnDat 2.1 con evaluacién analdgica de pis-
tas parametrizada pero, conforme indica la placa de carac-
teristicas, el transmisor conectado no es compatible con las
sefiales de pista. =» cambiar el transmisor o desconectar la
evaluacion de sefiales de pista Z0.

0007: sistema de medicion de longitud de c6digo con EnDat 2.1
conectado, pero parametrizado como transmisor puramen-
te serial. Debido a los prolongados tiempos de respuesta,
este sistema no puede utilizarse para la evaluacion pura-
mente serial. El transmisor debe utilizarse con evaluacién
analogica de sefiales de pista =» conectar la evaluacion
analdgica de sefiales de pista Z0.
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Grupo de Error en el conjunto de parametros del transductor angular

errores 09

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
09-0 73A1lh | Antiguo conjunto de parametros de encoder Configurable

Causa Advertencia:

En la EEPROM del transmisor conectado se ha encontrado un con-
junto de parametros de transmisor en un formato antiguo. Este se
ha convertido y guardado de nuevo.

Medida Sino hay actividad: La advertencia no deberia volver a aparecer al
conectar de nuevo la tension de 24 V.

09-1 73A2h | No se puede descodificar el conjunto de parametros del encoder | Configurable

Causa Los datos en la EEPROM del encoder no han podido leerse por
completo o se ha denegado parcialmente el acceso.

Medida En la EEPROM del transmisor hay datos (objetos de comunicacion)
que no son compatibles con el firmware cargado. Estos datos se
eliminan.

e Elconjunto de pardmetros puede adaptarse al firmware actual
escribiendo los datos del transmisor en el transmisor.
e Alternativamente cargar un firmware adecuado (mas reciente).
09-2 73A3h | Version desconocida de conjunto de parametros de transduc- | Configurable
tor angular

Causa Los datos guardados en la EEPROM no son compatibles con la
version actual. Se ha encontrado una estructura de datos que el
firmware cargado no puede descodificar.

Medida e Guardar de nuevo los parametros del transmisor para borrar el
conjunto de parametros del transmisor y cambiarlo por un con-
junto que pueda leerse (los datos se borran permanentemente
del transmisor).

e Alternativamente cargar un firmware adecuado (mas reciente).
09-3 73A4h | Estructura de datos defectuosa de conjunto de parametros de | Configurable
encoder

Causa Los datos en la EEPROM no son apropiados para la estructura de
datos guardada. La estructura se ha dado por valida, pero puede
que esté corrupta.

Medida ® Volver a guardar los parametros del transmisor para borrar el
conjunto de parametros del transmisor y cambiarlo por un con-
junto que pueda leerse. Si el fallo sigue apareciendo, puede
que el transmisor esté averiado.

e Cambiar el transmisor a modo de prueba.
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Grupo de Error en el conjunto de parametros del transductor angular

errores 09

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn

09-4 Datos EEPROM: la configuracion especifica del cliente es Configurable
errénea

Causa Sélo con motores especiales:

En la verificacion de plausibilidad se ha encontrado un fallo, p.ej.,
porque el motor ha sido reparado o sustituido.

Medida e Sise hareparado el motor: volver a referenciarlo y guardar los
datos en el transductor angular. A continuacién (!) guardarlos
en el controlador de motor.

® Sise hacambiado el motor: volver a parametrizar el controla-
dor, a continuacién referenciarlo de nuevo y guardar los datos
en el transductor angular; después (!) guardarlos en el contro-
lador de motor.
09-7 73A5h | EEPROM de encoder con proteccién de escritura Configurable
Causa No es posible guardar los datos en el EEPROM del encoder.
Aparece en transmisores Hiperface.
Medida Un campo de datos de la EEPROM del transmisor es solo de lectura
(p. €j., después del funcionamiento en un controlador de motor de
otro fabricante). No hay solucién. La memoria de transmisién debe
desbloquearse con la herramienta de parametrizacion correspon-
diente (del fabricante).
09-9 73A6h | EEPROM del encoder demasiado pequeiia Configurable

Causa No han podido guardarse todos los datos en la EEPROM del

encoder.

Medida e Reducir el nimero de los conjuntos de datos que deben guar-
darse. Lea la documentacion o pdngase en contacto con el
soporte técnico.

Grupo de Velocidad excesiva

errores 10

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
10-0 Exceso de revoluciones (proteccion de giro) Configurable

Causa — Elmotor ha sobrepasado el tope de giro porque el desplaza-
miento del &ngulo de conmutacién es incorrecto.

— Elmotor esta parametrizado correctamente pero el valor limite
de la proteccidn antigiro se ha ajustado demasiado bajo.

Medida e Comprobar el desplazamiento del angulo de conmutacion.

e Comprobar la parametrizacién del valor limite.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error recorrido de referencia
errores 11
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
11-0 8A80h [ Error al iniciarse el recorrido de referencia Configurable
Causa Falta el desbloqueo del regulador.
Medida Sélo es posible iniciar el recorrido de referencia cuando el desblo-
queo del regulador estd activado.
e Comprobar la condicién o la secuencia.
11-1 8A81h [ Error en el recorrido de referencia Configurable
Causa El recorrido de referencia se ha interrumpido, p. ej., debido a:
— Cancelacion de la habilitacion del regulador.
— Elinterruptor de referencia esta detras del detector de final de
carrera.
— Sefial externa de parada (interrupcién de una fase del recorrido
de referencia).
Medida e Comprobar la secuencia del recorrido de referencia.
e Comprobar la disposicion de los detectores.
¢ Entrada de parada durante el recorrido de referencia o blo-
quear si no se desea.
11-2 8A82h [Recorrido de referencia: no hay impulso de puesta a cero va- Configurable
lido
Causa Falta el impulso de puesta a cero requerido en el recorrido de refe-
rencia.
Medida e Comprobar la sefial del impulso de puesta a cero.
e Comprobar los ajustes del transductor angular.
11-3 8A83h [Recorrido de referencia: tiempo sobrepasado Configurable
Causa Se alcanzo el tiempo maximo parametrizado para el recorrido
de referencia, antes incluso de que finalizara el recorrido de refe-
rencia.
Medida e Comprobar la parametrizacién del tiempo.
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Grupo de Error recorrido de referencia
errores 11
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
11-4 8A84h [Recorrido de referencia: detector de final de carrera incorrec- | Configurable
to / novalido
Causa — Detector de final de carrera pertinente no conectado.

— ¢Se hanintercambiado los detectores de final de carrera?

— No se ha encontrado ning(n interruptor de referencia entre
ambos detectores de final de carrera.

— Elinterruptor de referencia esta sobre el detector de final de
carrera.

— Método: “Posicion actual con impulso de puesta a cero”: de-
tector de final de carrera activado dentro de la zona de impulso
de puesta a cero (no permitido).

— Ambos detectores de final de carrera activados al mismo tiempo.

Medida e Comprobar si los detectores de final de carrera estan conecta-
dos en el sentido de la marcha correcto o si los detectores de
final de carrera afectan a las entradas previstas.

e (lInterruptor de referencia conectado?

e Comprobar la disposicion del interruptor de referencia.

e Desplazar el detector de final de carrera de modo que no se
encuentre en la zona de impulso de puesta a cero.

e Comprobar la parametrizacion del detector de final de carrera
(contacto normalmente cerrado/abierto).

11-5 8A85h [Recorrido de referencia: 12t / error de seguimiento | Configurable

Causa — Rampas de aceleracion parametrizadas de manera inadecuada.

— Cambio de sentido mediante error de seguimiento activado
prematuramente, comprobar la parametrizacion del error de
seguimiento.

- No se ha alcanzado ningln interruptor de referencia entre los
topes finales.

- Método impulso de puesta a cero: tope final alcanzado (aqui,
no permitido).

Medida e Parametrizar rampas de aceleracién mas planas.

e Comprobar la conexion de un interruptor de referencia.

e (Método adecuado para la aplicacion?

11-6 8A86h [Recorrido de referencia: final del recorrido de bisqueda Configurable
Causa Ha concluido el trayecto maximo permitido del recorrido de refe-

rencia sin que se haya alcanzado el punto de referencia ni el des-
tino del recorrido de referencia.

Medida Fallo en la deteccion del interruptor.

e (Interruptor del recorrido de referencia averiado?
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Grupo de Error recorrido de referencia

errores 11

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn

11-7 Recorrido de referencia: error de supervision de diferencia Configurable
entre transmisores

Causa La discrepancia entre el valor real de posicion y la posicion de con-

mutacién es demasiado alta. éEncoder externo no conectado o

averiado?

Medida e Ladesviacion varia, p. ej., debido al juego de los engranajes. Si
es necesario, ampliar el umbral de desconexién.

e Comprobar la conexidn del transmisor de valor real.

Grupo de Error de CAN
errores 12
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
12-0 8180h [ CAN: ndmero de nodo por duplicado Configurable
Causa Ndmero de nodo asignado dos veces.
Medida e Comprobar la configuracion de participantes en el bus CAN.
12-1 8120h [ CAN: fallo de comunicacion, bus DESCONECTADO Configurable

Causa El chip CAN ha desconectado la comunicacién debido a fallos de

comunicacion (BUS OFF).

Medida e Comprobar el cableado: ése ha respetado la especificacion de
cables; rotura de cables; longitud maxima de cables excedida;
resistencias de terminacion correctas; apantallado del cable
puesto a tierra; todas las sefiales aplicadas?

e Cambiar el equipo a modo de prueba. Si otro equipo con el
mismo cableado funciona sin faltas, envie el equipo al fabrican-
te para su verificacion.

12-2 8181h [ CAN: fallos de comunicacion durante el envio Configurable

Causa Al enviar mensajes, las sefales estan perturbadas.

Encienda el equipo tan rapido de manera que al enviar el mensaje

de arranque no pueda detectarse ningtin otro nodo en el bus.

Medida e Comprobar el cableado: ése ha respetado la especificacion de
cables; rotura de cables; longitud maxima de cables excedida;
resistencias de terminacion correctas; apantallado del cable
puesto a tierra; todas las sefiales aplicadas?

e Cambiar el equipo a modo de prueba. Si otro equipo con el
mismo cableado funciona sin faltas, envie el equipo al fabrican-
te para su verificacion.
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Grupo de Error de CAN

errores 12

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
12-3 8182h [ CAN: fallos de comunicacion durante la recepcién Configurable

Causa Al recibir mensajes las sefiales estan perturbadas.

Medida e Comprobar el cableado: ése ha respetado la especificacion de
cables; rotura de cables; longitud maxima de cables excedida;
resistencias de terminacion correctas; apantallado del cable
puesto a tierra; todas las sefiales aplicadas?

e Cambiar el equipo a modo de prueba. Si otro equipo con el
mismo cableado funciona sin faltas, envie el equipo al fabrican-
te para su verificacién.

12-4 CAN: Node Guarding Configurable

Causa No se recibe ningtn telegrama de Node Guarding en el transcurso

del tiempo parametrizado. ¢Perturbacion de sefiales?

Medida e Compensar el tiempo de ciclo de trama remota con el control.

e Comprobar: éfallo del control?

12-5 CAN: RPDO demasiado corto Configurable

Causa Un RPDO recibido no incluye el nimero de bytes parametrizados.

Medida El ndmero de los bytes parametrizados no es igual al nimero de

los bytes recibidos.

e Comprobary corregir la parametrizacion.

12-9 CAN: error de protocolo Configurable

Causa Protocolo erréneo de bus.

Medida e Comprobar la parametrizacion del protocolo del bus CAN selec-
cionado.

Grupo de Timeout bus CAN
errores 13
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
13-0 Timeout de bus CAN Configurable
Causa Mensaje de error del protocolo especifico del fabricante.
Medida e Comprobar la parametrizacion CAN.
Grupo de Identificacién de error
errores 14
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
14-0 Alimentacion insuficiente para identificacion PS off

Causa Los parametros del regulador de corriente no pueden determinarse

(no hay alimentacion suficiente).

Medida La tension disponible del circuito intermedio es insuficiente para

realizar la medicion.
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Grupo de Identificacién de error

errores 14

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
14-1 Identificacion regulador de corriente: ciclo de medicién insufi- | PS off

ciente

Causa No hay suficientes o hay demasiados ciclos de medici6n para el
motor conectado.

Medida La determinacién automatica de parametros suministra una cons-
tante de tiempo que se encuentra fuera del rango de valores para-
metrizables.

* Hay que optimizar manualmente los parametros.

14-2 No se ha podido dar orden de desbloquear la etapa de salida | PS off
Causa La orden para desbloquear la etapa de salida no se ha efectuado.
Medida e Comprobar la conexion de DIN4.

14-3 Etapa de salida desconectada prematuramente | PS off

Causa El desbloqueo del paso de salida se ha desconectado estando en
marcha la identificacion.

Medida e Comprobar el control secuencial.

14-5 Imposibilidad de localizar el impulso de puesta a cero PS off

Causa Elimpulso de puesta a cero no se ha podido localizar tras ejecutar-
se el nimero maximo permitido de giros eléctricos.

Medida e Comprobar la sefial del impulso de puesta a cero.

e (Se ha parametrizado correctamente el transductor angular?

14-6 Seiiales Hall no validas PS off

Causa Sefiales Hall erréneas o invalidas.

La secuencia de pulsos o la segmentacion de sefiales Hall no es

adecuada.

Medida e Comprobar la conexion.

e Conayuda de la hoja de datos, comprobar si el transmisor pre-
senta 3 sefiales Hall con 1205 0 605 segmentos. Si es neces-
ario, contactar con el soporte técnico.

14-7 No es posible la identificacion PS off

Causa El encoder esta parado.

Medida e Cerciorarse de que haya tension suficiente en el circuito inter-

medio.

e (Elcable del transmisor esta conectado al motor correcto?

e (Motor bloqueado, p. ej. el freno de sostenimiento no se suelta?
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Grupo de Identificacién de error
errores 14
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
14-8 Namero de pares de polos no valido PS off
Causa El ndmero de pares de polos calculado se encuentra fuera del
rango parametrizado.
Medida e Comparar el resultado con los datos de la hoja de datos del
motor.
e Comprobar el nimero de impulsos parametrizado.
Grupo de Operacion no valida
errores 15
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
15-0 6185h | Division entre 0 PS off
Causa Error interno de firmware. Division entre O utilizando la biblioteca
de matematicas.
Medida e Cargar ajustes de fabrica.
e Comprobar que se ha cargado un firmware autorizado.
15-1 6186h | Sobrepasamiento de margen PS off
Causa Error interno de firmware. Overflow al utilizar la biblioteca de mate-
maticas.
Medida e Cargar ajustes de fabrica.
e Comprobar que se ha cargado un firmware autorizado.
15-2 Flujo insuficiente de niimeros PS off
Causa Error interno de firmware. Las magnitudes internas de correccion
no han podido calcularse.
Medida e Comprobar el ajuste de los valores maximos del Factor Group y
modificarlo si es necesario.
Grupo de Fallo interno
errores 16
N.° Cédigo [Mensaje Reaccidn
16-0 6181h | Ejecucion defectuosa del programa PS off
Causa Error interno de firmware. Error en la ejecucion del programa. Se
ha encontrado una orden de CPU no autorizada en la ejecucion del
programa.
Medida e Sise repite el error, volver a cargar el firmware. Si el error se
produce repetidamente, el hardware esta averiado.
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Grupo de Fallo interno
errores 16
N.© Codigo | Mensaje Reaccidn
16-1 6182h | Interrupcion no autorizada PS off
Causa Error en la ejecucion del programa. La CPU ha empleado un vector
IRQ no utilizado.
Medida e Sise repite el error, volver a cargar el firmware. Si el error se
produce repetidamente, el hardware esta averiado.
16-2 6187h | Error de inicializacion PS off
Causa Error durante la inicializacion de los parametros predeterminados.
Medida e Sise repite el error, volver a cargar el firmware. Si el error se
produce repetidamente, el hardware esta averiado.
16-3 6183h | Estado inesperado PS off
Causa Error en accesos de periferia internos de la CPU o error en la eje-
cucion del programa (bifurcacion no autorizada en estructuras
case).
Medida e Sise repite el error, volver a cargar el firmware. Si el error se
produce repetidamente, el hardware esta averiado.
Grupo de Error de seguimiento excedido
errores 17
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
17-0 8611h [Supervision de errores de seguimiento Configurable
Causa Se ha sobrepasado el umbral de comparacion del error de se-
guimiento.
Medida e Ampliar el margen de error.
e Parametrizar una aceleracion menor.
® Motor sobrecargado (¢limitacidn de corriente de la supervision
12t activada?).
17-1 8611h [Supervision de diferencia entre transmisores Configurable
Causa La discrepancia entre el valor real de posicion y la posicion de con-
mutacién es demasiado alta.
¢Encoder externo no conectado o averiado?
Medida e Ladesviacion varia, p. ej., debido al juego de los engranajes. Si
es necesario, ampliar el umbral de desconexi6n.
e Comprobar la conexidn del transmisor de valor real.

Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES - 1304a 267




D Mensajes de diagnosis

Grupo de Umbrales de aviso de temperatura

errores 18

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn

18-0 Temperatura analégica del motor Configurable
Causa La temperatura del motor (analdgica) es superior a 5° en T_max.
Medida e Comprobar la parametrizacién del regulador de corriente o del

regulador del nimero de revoluciones.
e (Elmotor esta siempre sobrecargado?

Grupo de errores

Error medicion de corriente

21
N.° Cédigo [Mensaje Reaccidn
21-0 5280h | Error 1 medicion de corriente U PS off
Causa Desplazamiento de la medicion de corriente 1 fase U demasiado
grande. El regulador ejecuta una compensacion del offset de la
medicion de corriente cada vez que se desbloquea el regulador.
Las tolerancias demasiado altas ocasionan un error.
Medida Siel error se produce repetidamente, el hardware esté averiado.
21-1 5281h | Error 1 medicion de corriente V | PS off
Causa Offset de la medicién de corriente 1, fase V, demasiado grande.
Medida Siel error se produce repetidamente, el hardware esté averiado.
21-2 5282h | Error 2 medicion de corriente U | PS off
Causa Desplazamiento de la medicion de corriente 2 fase U demasiado
grande.
Medida Siel error se produce repetidamente, el hardware esté averiado.
21-3 5283h | Error 2 medicion de corriente V PS off
Causa Offset de la medicién de corriente 2, fase V, demasiado grande.
Medida Siel error se produce repetidamente, el hardware esté averiado.
Grupo de Error PROFIBUS (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 22
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
22-0 PROFIBUS: inicializacién erronea Configurable
Causa Inicializacion errénea de la interfaz PROFIBUS. ¢Interfaz averiada?
Medida e Sustituir la interfaz. Si es necesario, el equipo puede enviarse
al fabricante para su reparacion.
22-2 Fallo de comunicacion PROFIBUS Configurable
Causa Errores de comunicacion.
Medida e Comprobar la direccion de slave ajustada.
e Comprobar el terminal de bus.
e Comprobar el cableado.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error PROFIBUS (solo CMMP-AS-...-M3)

errores 22

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
22-3 PROFIBUS: direccion de slave incorrecta Configurable

Causa La comunicacién con la direccidn del slave 126 se ha iniciado.

Medida e Seleccién de otra direccion de slave.

22-4 PROFIBUS: error en margen de valores Configurable

Causa El margen de valores se ha excedido al convertirse con Factor
Group. Error matematico en la conversion de las unidades fisicas.

Medida Margen de valores de datos y de unidades fisicas no acordes entre
si.

e Comprobary corregir.
Grupo de Error tipo/funcion de aparato
errores 25
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
25-0 6080h | Tipo de equipo no valido PS off
Causa La codificacién del equipo no se ha detectado o no es valida.
Medida Elerror no lo puede subsanar por si solo.
e Enviar el controlador de motor al fabricante.
25-1 6081h | Tipo de equipo no compatible PS off

Causa La codificacién del equipo no es valida, no es compatible con el
firmware descargado.

Medida e Cargar el firmware actual.
® Sino hay firmware mas reciente es posible que se trate de un

fallo de hardware. Envie el controlador de motor al fabricante.
25-2 6082h | revision de hardware incompatible PS off

Causa El firmware cargado no es compatible con la revision de hardware
del controlador.

Medida e Comprobar la version de firmware, si es necesario, actualizarlo

a una version mas reciente.
25-3 6083h | Funcionamiento limitado del equipo. PS off

Causa El equipo no esta autorizado para ejecutar esta funcion.

Medida El equipo no esta autorizado para ejecutar las funciones deseadas,
por lo que debe ser habilitado por el fabricante. Para ello hay que
enviar el equipo.

25-4 Tipo de unidad de potencia incorrecto PS off
Causa — Elmargen de la unidad de potencia en EEPROM no se ha pro-
gramado.
- Launidad de potencia no es compatible con el firmware.
Medida e (Cargar el firmware apropiado.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error interno de datos
errores 26
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
26-0 5580h | Falta conjunto de parametros de usuario PS off
Causa No hay un conjunto vélido de parametros de usuario en la memoria
flash.
Medida e Cargar ajustes de fabrica.
Si el error persiste, es posible que el hardware esté averiado.
26-1 5581h | Error suma de prueba PS off
Causa Error en suma de prueba en conjunto de parametros.
Medida e Cargar ajustes de fabrica.
Si el error persiste, es posible que el hardware esté averiado.
26-2 5582h | Flash: error durante la escritura PS off
Causa Error al escribir en la memoria flash interna.
Medida ® Repetir la Gltima operacion.
Si el fallo se repite, puede que el hardware esté averiado.
26-3 5583h | Flash: error al borrar PS off
Causa Error al borrar la memoria flash interna.
Medida ® Repetir la Gltima operacion.
Si el fallo se repite, puede que el hardware esté averiado.
26-4 5584h | Flash: error en memoria flash interna | PS off
Causa El conjunto de parametros por defecto esta corrupto/error de
datos en el area FLASH, donde se encuentra el conjunto de pa-
rametros por defecto.
Medida e Volver a cargar el firmware.
Si el fallo se repite, puede que el hardware esté averiado.
26-5 5585h | Faltan datos de calibracién [ PS off
Causa Los parametros de calibracién de fabrica estan incompletos/cor-
ruptos.
Medida El error no lo puede subsanar por si solo.
26-6 5586h | Faltan conjuntos de datos de posicién de usuario | PS off
Causa Conjuntos de datos de posicién incompletos o corruptos.
Medida e Cargar ajustes de fabrica o
e guardar de nuevo los pardmetros actuales para poder escribir
otra vez los datos de posicion.
26-7 Error en las tablas de datos (CAM) PS off
Causa Datos para el disco de leva corruptos.
Medida e Cargar ajustes de fabrica.
e Volver a cargar el conjunto de parametros si es necesario.
Si persiste el error, pdngase en contacto con con el soporte técnico.
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D Mensajes de diagnosis
Grupo de Umbral de aviso de error de seguimiento
errores 27
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
27-0 8611h [Umbral de aviso de error de seguimiento Configurable
Causa — ¢Motor sobrecargado? Compruebe el dimensionado.
— Elajuste de las rampas de aceleracion o de frenado es dema-
siado inclinado.
— ¢Motor bloqueado? éAngulo de conmutacion correcto?
Medida e Comprobar la parametrizacién de los datos del motor.
e Comprobar la parametrizacién del error de seguimiento.
Grupo de Error de contador de horas de servicio
errores 28
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
28-0 FFO1h Falta el contador de horas de servicio Configurable
Causa En el bloque de parametros no ha podido encontrarse ningtin con-
junto de datos para un contador de horas de servicio. Se ha creado
un contador de horas de servicio nuevo. Aparece en la primera
puesta en funcionamiento o cuando se cambia el procesador.
Medida Esto sélo es una advertencia y no es necesario adoptar mas me-
didas.
28-1 FFO2h Contador de horas de servicio: error de escritura Configurable
Causa El bloque de datos en que se encuentra el contador de horas de
servicio no ha podido escribirse. La causa es desconocida, puede
que haya problemas con el hardware.
Medida Esto sélo es una advertencia y no es necesario adoptar mas me-
didas.
Siaparece de nuevo, puede que el hardware esté averiado.
28-2 FFO3h Contador de horas de servicio corregido Configurable
Causa El contador de horas de servicio tiene una copia de seguridad. Si la
alimentacion de 24 V del regulador se desconecta en el momento
en que el contador de horas de servicio se esta actualizando, el
conjunto de datos escrito puede corromperse. En este caso, el
regulador restaura la copia de seguridad al volver a conectar el
contador de horas de servicio.
Medida Esto s6lo es una advertencia y no es necesario adoptar mas me-
didas.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error de contador de horas de servicio
errores 28
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
28-3 FFO4h Contador de horas de servicio convertido Configurable
Causa Se ha cargado un firmware cuyo contador de horas de servicio
tiene otro formato de datos. El conjunto de datos antiguo del con-
tador de horas de servicio se convierte al formato nuevo en la
primera conexion.
Medida Esto sélo es una advertencia y no es necesario adoptar mas me-
didas.
Grupo de Tarjeta MMC/SD
errores 29
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
29-0 La tarjeta MMC/SD no existe Configurable
Causa Este error se activa en los siguientes casos:

— Cuando se tiene que ejecutar una accion en la tarjeta de memo-
ria (cargar o crear un archivo DCO, descargar el firmware), pero
no hay ninguna tarjeta de memoria insertada.

— Elinterruptor DIP S3 esta en ON pero después del reset/nuevo
arranque no se ha insertado ninguna tarjeta.

Medida Insertar una tarjeta de memoria apropiada en la ranura.

Solo cuando se desee expresamente.

29-1 Tarjeta MMC/SD: error de inicializacion Configurable
Causa Este error se activa en los siguientes casos:

- Latarjeta de memoria no puede iniciarse. Es posible que el tipo
de tarjeta no sea compatible.

- Sistema de archivos no compatible.

— Errorenrelacién con la Shared Memory.

Medida e Comprobar el tipo de tarjeta utilizado.
e Conectar la tarjeta de memoria a un PCy formatearla de nuevo.
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Grupo de
errores 29

Mensajes de diagnosis

Tarjeta MMC/SD

N.° Codigo

Mensaje

Reaccion

29-2

Tarjeta MMC/SD: error del conjunto de parametros Configurable

Causa

Este error se activa en los siguientes casos:

Un proceso de carga o de memorizacion ya esta en marcha,
pero se solicita un nuevo proceso de carga o de memorizacion.
Archivo DCO » Servo

El archivo DCO que se debe cargar no se ha encontrado.

El archivo DCO que se debe cargar no es adecuado para el
equipo.

El archivo DCO que se debe cargar esta averiado.

Servo » Archivo DCO

La tarjeta de memoria esta protegida contra escritura.

Otro error al guardar el conjunto de pardmetros como archivo
DCO.

Error al crear el archivo “INFO.TXT”.

Medida

Ejecutar de nuevo el proceso de carga o de memorizacion tras
esperar 5 segundos.

Conectar la tarjeta de memoria a un PCy comprobar los ar-
chivos que se encuentran en ella.

Retirar la proteccion contra escritura de la tarjeta de memoria.

29-3

Tarjeta MMC/SD llena Configurable

Causa

Este error se activa cuando al guardar el archivo DCO o el ar-
chivo “INFO.TXT” se constata que la tarjeta de memoria esta
llena.

Elindice de archivo maximo (99) ya existe. Esto significa que
todos los indices de archivo estan asignados. No se puede
asignar ninglin nombre de archivo.

Medida

Insertar otra tarjeta de memoria.
Cambiar el nombre del archivo.

29-4

Tarjeta MMC/SD: descarga de firmware Configurable

Causa

Est

e error se activa en los siguientes casos:

No hay archivo de firmware en la tarjeta de memoria.

El archivo de firmware no es adecuado para el equipo.
Otro error al descargar el firmware, p. ej. error en suma de
prueba en un SRecord, error de flash, etc.

Medida

Conectar la tarjeta de memoria al PCy copiar el archivo de fir-
mware.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error interno de conversion
errores 30
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
30-0 6380h | Error interno de conversion PS off
Causa Se ha sobrepasado el margen con factores de escalado internos
dependientes de los tiempos de ciclo de regulacién parametriza-
dos.
Medida e Comprobar si se han parametrizado tiempos de ciclo demasia-
do largos o demasiado cortos.
Grupo de Error 12t
errores 31
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
31-0 2312h | Motor I2t Configurable
Causa El control 12t del motor se ha activado.
— Motor/mecanica bloqueada o dura.
— ¢Motor subdimensionado?
Medida e Comprobar el dimensionado de la potencia del conjunto de
accionamiento.
31-1 2311h | Servorregulador It Configurable
Causa La supervision 12t se activa con frecuencia.
— ¢Controlador de motor subdimensionado?
— ¢Mecénica dura?
Medida e Comprobar la planificacion del proyecto del controlador de
motor,
® sies necesario, utilizar un tipo mas potente.
e Comprobar la mecanica.
31-2 2313h  [PCFI2t [ Configurable
Causa Excedida la medicion de potencia del PFC.
Medida e Parametrizar el funcionamiento sin PFC (FCT).
31-3 2314h | Resistencia de frenado It | Configurable
Causa — Sobrecarga de la resistencia de frenado interna.
Medida e Utilizar resistencia externa.
e Reducirvalor de resistencia o utilizar resistencia con carga de
impulso mayor.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error de circuito intermedio

errores 32

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
32-0 3280h | Tiempo de carga de circuito intermedio sobrepasado Configurable

Causa No se ha podido cargar el circuito intermedio después de aplicar la

tension de alimentacion.

— Elfusible puede estar averiado o

- laresistencia de frenado interna esta averiada o

— enfuncionamiento con resistencia externa, ésta no esta conec-
tada.

Medida e Comprobar la interfaz de la resistencia de frenado externa.

e Alternativamente, comprobar si el puente de la resistencia de
frenado esta aplicado.
Sila interfaz es correcta, es probable que la resistencia de frenado
interna o el fusible integrado estén averiados. La reparacién no
puede efectuarse in situ.
32-1 3281h |Subtension para PFC activo Configurable

Causa El PFC puede activarse s6lo a partir de una tension de circuito in-
termedio de aprox. 130 V DC.

Medida e Comprobar la alimentacién de potencia.

32-5 3282h | Sobrecarga chopper de frenado. No ha podido descargarse el | Configurable
circuito intermedio.

Causa La carga normal del chopper de frenado al inicio de la descarga
rapida ya estaba por encima del 100 %. La descarga rapida ha
causado que el chopper de frenado alcance el limite maximo de
cargay se ha obstaculizado/interrumpido.

Medida No se requiere ninguna medida.

32-6 3283h | Tiempo de descarga de circuito intermedio sobrepasado Configurable

Causa No ha podido descargarse rapidamente el circuito intermedio.
Puede que la resistencia de frenado interna esté averiada o que no
esté conectada cuando el funcionamiento se realiza con una resis-
tencia externa.

Medida e Comprobar la interfaz de la resistencia de frenado externa.

e Alternativamente, comprobar si el puente de la resistencia de
frenado esta aplicado.

Sila resistencia interna esta seleccionada y el puente esté aplica-

do correctamente, es probable que la resistencia de frenado inter-

na esté averiada.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error de circuito intermedio

errores 32

N.© Codigo | Mensaje Reaccidn

32-7 3284h | No hay alimentacion de potencia para desbloquear el regula- | Configurable
dor

Causa La orden de desbloqueo del regulador se dio cuando el circuito

intermedio alin estaba en la fase de carga, con la tension de ali-
mentacién aplicada, y el relé de red todavia no estaba conectado.
Elactuador no puede desbloquearse en esta fase, ya que todavia
no esta conectado fisicamente a la red (relé de red).

Medida e Enlaaplicacion, comprobar que la alimentacion de lared y la
habilitacion del regulador se efectien consecutivamente con
un breve intervalo entre si.

32-8 3285h |Fallo en la alimentacion de potencia para desbloquear el regu- | QStop

lador

Causa Interrupciones/fallo de la red de la alimentacidn de potencia cuan-

do el desbloqueo del regulador estaba activado.

Medida e Comprobar la alimentacién de potencia.

32-9 3286h |Fallo de fase [QStop

Causa Fallo en una o varias fases (sdlo con alimentacion trifasica).

Medida e Comprobar la alimentacién de potencia.

Grupo de Error de seguimiento de la emulacion de encoder

errores 33

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion

33-0 8A87h | Error de seguimiento de la emulacion de encoder Configurable

Causa La frecuencia limite de la emulacion de encoder se ha excedido

(véase el manual) y el angulo emulado en [X11] no ha podido se-
guir. Esto puede suceder cuando se han programado un elevado
ndimero de impulsos en[X11]y el actuador alcanza velocidades
altas.

Medida e Comprobar si el nimero de impulsos parametrizado es dema-
siado alto para la velocidad que debe visualizarse.

e Sies necesario, reducir el nimero de impulsos.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error de sincronizacion de bus de campo

errores 34

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion

34-0 8780h [ No hay sincronizacion a través del bus de campo Configurable
Causa El regulador no pudo sincronizarse con el bus de campo al activar

el modo de posicion interpolada (Interpolated-Position-Mode).

— Es posible que hayan fallado los mensajes de sincronizacion del
master o

— elintervalo IPO no esta ajustado correctamente al intervalo de
sincronizacion del bus de campo.

Medida e Comprobar los ajustes de los tiempos de ciclo del regulador.
34-1 8781h [ Fallo de sincronizacién del bus de campo | Configurable
Causa — Lasincronizacion a través de los mensajes de bus de campo en
el funcionamiento en curso (Interpolated Position Mode) ha
fallado.

— (Fallo de mensajes de sincronizacion del master?
— ¢Intervalo de sincronizacion (intervalo IPO) parametrizado de-
masiado pequefio/grande?

Medida e Comprobar los ajustes de los tiempos de ciclo del regulador.
Grupo de Motor lineal
errores 35
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
35-0 8480h [ Proteccion antigiro del motor lineal Configurable
Causa Perturbacion de sefiales del transmisor. El motor puede girar mas

alla del tope porque la posicion de conmutacion se ha desplazado

debido a las perturbaciones en las sefiales del transmisor.

Medida e Comprobar las recomendaciones EMC en la instalacion.

e Controlar la distancia mecanica en los motores lineales con
transmisores inductivos/6pticos con cinta y cabezal de medi-
cién montados aparte.

® Enlos motores lineales con transmisores inductivos, asegurar-
se de que el campo magnético de los imanes o del devanado
del motor no se extienda al cabezal de medicion (este efecto se
da sobre todo cuando hay aceleraciones elevadas = corriente
del motor alta).
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de
errores 35

Motor lineal

N.° Codigo

Mensaje

Reaccion

35-5

Error en determinacion de posicion de conmutacién Configurable

Causa

La posicién del rotor no ha podido identificarse claramente.

Es posible que el procedimiento seleccionado no sea apropia-
do.

Es posible que la corriente del motor seleccionada para la iden-
tificacién no esté ajustada de manera apropiada.

Medida

Comprobar el método de la determinacion de la posicién de
conmutacién = Informacion adicional.

Informacién
adicional

Notas sobre la determinaci6n de la posicion de conmutacion:

a)

b)

b)

El procedimiento de alineacion es inadecuado para actuadores
fijos o de movimiento dificultoso o para actuadores que oscilen
con frecuencias bajas.

El procedimiento de micropasos es apropiado para motores
cony sin ndcleo. Como s6lo pueden realizarse movimientos
muy pequefios, se sigue trabajando incluso cuando el actuador
esta parado en topes elasticos o esta frenado pero tiene capa-
cidad para realizar un minimo movimiento elastico. Debido a la
elevada frecuencia de excitacion, el procedimiento es muy
sensible a oscilaciones en el caso de actuadores mal amorti-
guados. En este caso puede intentarse reducir la corriente de
excitacion (%).

El procedimiento de saturacion utiliza la presencia de satura-
cién local en el hierro del motor. Recomendado para los actua-
dores frenados fijos. los actuadores sin hierro no son apropia-
dos para este método. Si el actuador (con nicleo) se mueve
demasiado al encontrar la posicién de conmutacion, el resulta-
do de la medicién puede desvirtuarse. En este caso, reduzca la
corriente de excitacion. En el caso contrario, si el actuador no
se mueve, la corriente de excitacion puede que no sea suficien-
temente fuerte y la saturacion no se marca demasiado.

Grupo de
errores 36

Error de parametros

N.° Codigo

Mensaje

Reaccion

36-0 6320h

El parametro ha sido limitado Configurable

Causa

Se ha intentado escribir un valor que esta fuera de los limites per-
mitidos y, por tanto, ha sido limitado.

Medida

Comprobar el conjunto de parametros del usuario.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error de parametros
errores 36
N.© Codigo | Mensaje Reaccién
36-1 6320h | No se ha aceptado el parametro Configurable
Causa Se ha intentado escribir un objeto que sélo “puede leerse” o que
no puede escribirse en el estado actual (p. ej., cuando el desblo-
queo del regulador esta activo).
Medida e Comprobar el conjunto de parametros del usuario.
Grupo de Detector de final de carrera por software
errores 40
N.© Codigo [Mensaje Reaccion
40-0 8612h [Se ha alcanzado el detector de final de carrera por software Configurable
negativo
Causa Elvalor nominal de posicién ha alcanzado o superado el detector
negativo de final de carrera por software.
Medida e Comprobar los datos de destino.
e Comprobar el margen de posicionado.
40-1 8612h [Se ha alcanzado el detector de final de carrera por software Configurable
positivo
Causa Elvalor nominal de posicién ha alcanzado o superado el detector
positivo de final de carrera por software.
Medida e Comprobar los datos de destino.
e Comprobar el margen de posicionado.
40-2 8612h [Posicion de destino tras el detector de final de carrera por Configurable
software negativo
Causa Se anul6 el inicio de un posicionamiento ya que el destino se en-
cuentra tras el detector final de carrera negativo por software.
Medida e Comprobar los datos de destino.
e Comprobar el margen de posicionado.
40-3 8612h [Posicion de destino tras el detector de final de carrera por Configurable
software positivo
Causa Se anul6 el inicio de un posicionamiento ya que el destino se en-
cuentra tras el detector final de carrera positivo por software.
Medida e Comprobar los datos de destino.
e Comprobar el margen de posicionado.
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D Mensajes de diagnosis

Grupo de Transferencia de registro: error de sincronizacion
errores 41
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
41-0 Transferencia de registro: error de sincronizacion Configurable
Causa Inicio de una sincronizacién sin pulso de muestreo anterior.
Medida e Comprobar la parametrizacién del tramo de parada previa.
Grupo de Error posicionamiento
errores 42
N.© Codigo [Mensaje Reaccion
42-0 8680h [ Posicionamiento: posicionamiento de conexion inexistente: Configurable
parada
Causa El destino de posicionamiento no se puede alcanzar por las opcio-
nes de posicionamiento o las condiciones generales.
Medida e Comprobar la parametrizacion de los registros de posicion
afectados.
42-1 8681h [Posicionamiento: no esta permitido invertir el sentido de giro: |Configurable
parada
Causa El destino de posicionamiento no se puede alcanzar por las opcio-
nes de posicionamiento o las condiciones generales.
Medida e Comprobar la parametrizacién de los registros de posicion
afectados.
42-2 8682h [Posicionamiento: no esta permitido invertir el sentido de giro | Configurable
después de una pausa
Causa El destino de posicionamiento no se puede alcanzar por las opcio-
nes de posicionamiento o las condiciones generales.
Medida e Comprobar la parametrizacién de los registros de posicion
afectados.
42-3 Inicio de posicionamiento rechazado: modo de funcionamiento |Configurable
incorrecto
Causa No fue posible conmutar el modo de funcionamiento con la frase
de posicion.
Medida e Comprobar la parametrizacion de los registros de posicion
afectados.
42-4 Inicio de posicionamiento rechazado: recorrido de referencia | Configurable
necesario
Causa Se ha iniciado una frase de posicion convencional aunque el actua-
dor requiere una posicion de referencia valida antes de arrancar.
Medida e Ejecutar un nuevo recorrido de referencia.
280 Festo — GDCP-CMMP-M3/-M0-C-HP-ES — 1304a




D Mensajes de diagnosis

Grupo de Error posicionamiento
errores 42
N.© Codigo | Mensaje Reaccién
42-5 Posicionamiento de mddulo: sentido de giro no permitido Configurable
Causa — Eldestino de posicionamiento no se puede alcanzar con las
opciones de posicionamiento ni las condiciones limite.
— No se permite el sentido de giro calculado de acuerdo con el
modo ajustado para el posicionamiento de mddulo.
Medida e Comprobar el modo seleccionado.
42-9 Error durante inicio del posicionamiento Configurable
Causa — Valor limite de aceleracion sobrepasado.
— Registro de posicién bloqueado.
Medida e Comprobar la parametrizacién y el control secuencial; corregir-
los si es necesario.
Grupo de Error de detector de final de carrera por hardware
errores 43
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
43-0 8081h [Detector de final de carrera: valor nominal negativo bloqueado |Configurable
Causa Se ha alcanzado el detector de final de carrera por hardware nega-
tivo.
Medida e Comprobar la parametrizacion, el cableado y los detectores de
final de carrera.
43-1 8082h [ Detector de final de carrera: valor nominal positivo bloqueado | Configurable
Causa Se ha alcanzado el detector de final de carrera por hardware po-
sitivo.
Medida e Comprobar la parametrizacion, el cableado y los detectores de
final de carrera.
43-2 8083h [Detector de final de carrera; posicionamiento suprimido Configurable
Causa — Elactuador ha salido de la zona de movimiento prevista.
— ¢Averia técnica en la instalacion?
Medida e Comprobar la zona de movimiento prevista.
Grupo de Error de disco de leva
errores 44
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
44-0 Error en las tablas de discos de leva Configurable
Causa El disco de leva que debe ponerse en marcha no esta disponible.
Medida e Comprobar el n.2 de disco de leva transmitido.

e Corregir la parametrizacion.
e Corregir la programacion.
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Grupo de Error de disco de leva
errores 44
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
44-1 - Disco de leva: error general de referenciado Configurable
Causa — Puesta en marcha de un disco de leva, pero el actuador todavia
no esta referenciado.
Medida e Realizar unrecorrido de referencia.
Causa — Inicio de un recorrido de referencia con un disco de leva activo.
Medida e Desactivar el disco de leva. A continuacidn, vuélvalo a poner en

marcha, si es necesario.

Grupo de Timeout operacion de ajuste
errores 47
N.© Codigo [Mensaje Reaccidn
47-0 - Error de operacion de ajuste: timeout finalizado Configurable
Causa El ndmero de revoluciones necesario para la operacion de ajuste
no se alcanz6 a tiempo.
Medida Compruebe el procesamiento del requerimiento en el sistema de
mando.
Grupo de Recorrido de referencia necesario
errores 48
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
48-0 - Recorrido de referencia necesario QStop
Causa Se intenta conmutar al modo de funcionamiento “regulacion de la
velocidad” o “regulacion del par” o conceder la habilitacion del
regulador en uno de estos modos de funcionamiento aunque el
actuador necesite para ello una posicion de referencia valida.
Medida ® Realizar unrecorrido de referencia.
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Grupo de Error de CAN
errores 50
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
50-0 Demasiados PDO sincronizados Configurable
Causa Hay mas PDO activados que los que pueden procesarse en el inter-
valo SYNC.

Este mensaje aparece cuando sélo debe transmitirse sincronica-

mente un PDO pero hay un gran nimero de PDO activados con otro

tipo de transmisién.
Medida e Comprobar la activacion de los PDO.

Si la configuracion es apropiada, la advertencia puede suprimirse

con la gestion de errores.

* Prolongar el intervalo de sincronizacion.

50-1 Ha aparecido un error de SDO Configurable
Causa Un SDO-Transfer ha ocasionado un SDO-Abort.
— Los datos exceden el margen de valores.
— Acceso a un objeto que no existe.
Medida e Comprobar la orden enviada.
Grupo de Error en modulo de seguridad (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 51
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
51-0 No hay ningiin mddulo de seguridad o es desconocido (el error |PS off
no se puede validar)
Causa — No se ha detectado ninglin médulo de seguridad o es un tipo
de médulo desconocido.
Medida * Montar un médulo de seguridad o de microinterruptores ade-
cuado para el firmware y el hardware.

e Cargar un mddulo de seguridad o de microinterruptores ade-
cuado para el firmware; véase la denominacion del tipo en el
mddulo.

Causa — Errorinterno de tensién del médulo de seguridad o del médulo
de microinterruptores.

Medida e Probablemente el médulo esté averiado. Si es posible, cam-
biarlo por otro médulo.

51-2 Médulo de seguridad: tipo de modulo diferente (el error nose | PS off
puede validar)
Causa Eltipo o la revision del médulo no es adecuado para la planifica-
cién del proyecto.

Medida ® Encaso de cambio de mddulo: tipo de médulo todavia no pla-
nificado. Tomar el médulo de seguridad o de microinterruptores
montado actualmente como aceptado.
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Grupo de Error en modulo de seguridad (solo CMMP-AS-...-M3)

errores 51

N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
51-3 Médulo de seguridad: versién del médulo diferente (el error PS off

no se puede validar)

Causa Eltipo o revision del médulo no es compatible.

Medida * Montar un médulo de seguridad o de microinterruptores ade-
cuado para el firmware y el hardware.

e (Cargar un firmware adecuado para adecuado para el médulo;
véase la denominaci6n del tipo en el médulo.
Grupo de Error de funcion de seguridad (solo CMMP-AS-..-M0)
errores 51
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
51-0 Funcion de seguridad: funcion de excitador erronea (el error PS off

no se puede validar)

Causa Fallo de tension interno de la conmutacién STO.

Medida e (Circuito de seguridad averiado. No hay medidas posibles, pon-
gase en contacto con Festo. Si es posible, sustituir el controla-
dor de motor por otro.

Grupo de Error en modulo de seguridad (solo CMMP-AS-...-M3)

errores 52

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
52-1 Médulo de seguridad: tiempo de discrepancia finalizado PS off

Causa — Las entradas de mando STO-Ay STO-B no se accionan simulta-
neamente.

Medida e Comprobar el tiempo de discrepancia.

Causa — Las entradas de mando STO-Ay STO-B no se conmutan en el
mismo sentido.

Medida e Comprobar el tiempo de discrepancia.

52-2 Modulo de seguridad: fallo de la alimentacion del excitador PS off
con activacion PWM activa
Causa Este mensaje de error no aparece en aparatos suministrados de
fabrica. Puede aparecer si se utiliza un firmware de dispositivo
especifico del cliente.

Medida * Elestado seguro se ha solicitado con el paso de salida de po-
tencia habilitado. Comprobar la integracion en la conexion de
seguridad.
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Grupo de Error de funcion de seguridad (solo CMMP-AS-..-M0)

errores 52

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
52-1 - Funcion de seguridad: tiempo de discrepancia finalizado PS off

Causa — Las entradas de mando STO-Ay STO-B no se accionan simulta-
neamente.

Medida e Comprobar el tiempo de discrepancia.

Causa — Las entradas de mando STO-Ay STO-B no se conmutan en el
mismo sentido.

Medida e Comprobar el tiempo de discrepancia.

52-2 - Funcion de seguridad: fallo de la alimentacion del excitador PS off
con activacion PWM activa
Causa Este mensaje de error no aparece en aparatos suministrados de
fabrica. Puede aparecer si se utiliza un firmware de dispositivo
especifico del cliente.

Medida * Elestado seguro se ha solicitado con el paso de salida de po-
tencia habilitado. Comprobar la integracion en la conexion de
seguridad.

Grupo de Error de EtherCAT (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 62
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
62-0 - EtherCAT: fallo general de bus Configurable
Causa No hay un bus EtherCAT.
Medida e Conectar el master EtherCAT.
e Comprobar el cableado.
62-1 - EtherCAT: ERROR de inicializacion Configurable

Causa Fallo de hardware.

Medida e Sustituir la interfaz y enviar al fabricante para su comproba-
cion.

62-2 - EtherCAT: error de protocolo Configurable

Causa No se utiliza CAN over EtherCAT.

Medida * Protocolo equivocado.

e Fallos en el cableado del bus EtherCAT.
62-3 - EtherCAT: longitud incorrecta de RPDO Configurable

Causa El buffer de Sync Manager 2 es demasiado grande.

Medida e Comprobar la configuracion de RPDO del controlador del motor
y del control.

62-4 - EtherCAT: longitud incorrecta de TPDO Configurable

Causa El buffer de Sync Manager 3 es demasiado grande.

Medida e Comprobar la configuracion de TPDO del controlador de motor
y del control.
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Grupo de Error de EtherCAT (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 62
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
62-5 EtherCAT: transmision ciclica de datos erronea Configurable
Causa Desconexidn de la seguridad debido al fallo de la transmision cicli-
ca de datos.
Medida e Comprobar la configuracion del master. La transmisién sincrona
no es estable.
Grupo de Error de EtherCAT (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 63
N.° Cédigo [Mensaje Reaccidn
63-0 EtherCAT: interfaz averiada Configurable
Causa Fallo de hardware.
Medida e Sustituir la interfaz y enviar al fabricante para su comproba-
cion.
63-1 EtherCAT: datos no validos |Conﬁgurable
Causa Tipo de telegrama erréneo.
Medida e Comprobar el cableado.
63-2 EtherCAT: los datos TPDO no se han leido | Configurable
Causa Buffer para enviar datos lleno.
Medida La velocidad de envio de los datos es mayor de la que es capaz de
procesar el controlador de motor.
e Reducir el tiempo de ciclo del bus EtherCAT.
63-3 EtherCAT: no hay ningin Distributed Clocks activo | Configurable
Causa Advertencia: el firmware se sincroniza con el telegramay no con el
sistema Distributed Clocks. Al iniciar el EtherCAT no se encontrd
ning(n hardware SYNC (Distributed Clocks). El firmware se sincro-
niza a la trama de EtherCAT.
Medida ® Siesnecesario, comprobar que el master es compatible con la
caracteristica “Distributed Clocks”.

e Enotro caso: cerciorarse de que las tramas EtherCAT no sufran
interferencias de otras tramas cuando se utilice el modo de
posicion de interpolacion (Interpolated Position Mode).

63-4 EtherCAT: falta un mensaje SYNC en el ciclo IPO | Configurable
Causa No se envia en la reticula de tiempo del telegrama IPO.
Medida e Comprobar el participante responsable de Distributed Clocks.
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Grupo de Error DeviceNet (solo CMMP-AS-...-M3)

errores 64

N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion

64-0 - DeviceNet: MAC ID doble Configurable
Causa El Duplicate MAC-ID Check ha encontrado dos nodos con la misma

MAC-ID.

Medida * Modifique la MAC ID de un nodo con un valor no utilizado.

64-1 - DeviceNet: falta tension del bus Configurable
Causa La interfaz DeviceNet no se alimenta con 24 V DC.
Medida e Llainterfaz DeviceNet debe conectarse también a 24 V DC ade-

mas de al controlador del motor.

64-2 - DeviceNet: buffer de recepcion desbordado | Configurable
Causa Demasiados mensajes recibidos en poco tiempo.
Medida ® Reducir la frecuencia de exploracién.

64-3 - DeviceNet: buffer de envio desbordado | Configurable
Causa No hay espacio suficiente en el bus CAN para enviar mensajes.
Medida e Aumentar la velocidad de transmision.

e Reducir el nimero de nodos.
® Reducir la frecuencia de exploracidn.

64-4 - DeviceNet: mensaje 1/0 no enviado Configurable
Causa Error al enviar datos I/0.
Medida e Cerciorarse de que la red esta conectada correctamente y no
hay interferencias.
64-5 - DeviceNet: bus Off Configurable
Causa El regulador CAN es BUS OFF.
Medida e Cerciorarse de que la red esta conectada correctamente y no
hay interferencias.
64-6 - DeviceNet: el controlador CAN indica desbordamiento Configurable
Causa Hay un rebose en el regulador CAN.
Medida e Aumentar la velocidad de transmision.

e Reducir el nimero de nodos.
® Reducir la frecuencia de exploracidn.

Grupo de Error DeviceNet (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 65
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
65-0 - DeviceNet activado, pero ninguna interfaz Configurable
Causa La comunicacion DeviceNet esta activada en el conjunto de pa-
rametros del controlador de motor, pero no hay ninguna interfaz
disponible.
Medida e Desactivar la comunicacion DeviceNet.
e Conectar una interfaz.
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Grupo de Error DeviceNet (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 65
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
65-1 - DeviceNet: timeout de la conexion 1/0 Configurable
Causa Interrupcién de una conexién I/0.
Medida e Dentro del tiempo esperado no se ha recibido ninglin mensaje
1/0.
Grupo de Error de EtherNet/IP (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 68
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
68-0 - EtherNet/IP: error grave Configurable
Causa Se ha producido un error interno. Este puede originarse, p. ej. a
causa de una interfaz averiada.
Medida ¢ Intente validar el error.

e Ejecute unreinicio.
e Sustituya la interfaz.
e Sielerror persiste, pongase en contacto con el soporte técnico.

68-1 - EtherNet/IP: error general de comunicacién |Conﬁgurable
Causa Se ha detectado un error grave en la interfaz EtherNet/IP.
Medida ¢ Intente validar el error.

e Ejecute unreinicio.
e Sustituya la interfaz.
e Sielerror persiste, pongase en contacto con el soporte técnico.

68-2 - EtherNet/IP: conexion cerrada |Conﬁgurable
Causa La conexidon ha sido cerrada por el control.
Medida Es necesario establecer una nueva conexién con el control.
68-3 - EtherNet/IP: interrupcién de la conexién |Conﬁgurable
Causa Durante el funcionamiento se ha interrumpido la conexion.
Medida e Comprobar el cableado entre el controlador de motor y el
control.
e Establecer una nueva conexion con el control.
68-6 - EtherNet/IP: direccion de red doble Configurable
Causa En la red se encuentra como minimo un equipo con la misma direc-
cion IP.
Medida e Utilice direcciones IP inequivocas para todos los equipos
de lared.
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Grupo de Error de EtherNet/IP (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 69
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccion
69-0 EtherNet/IP: error leve Configurable
Causa Se ha detectado un error leve en la interfaz EtherNet/IP.
Medida * Intente validar el error.
e Ejecute unreinicio.
69-1 EtherNet/IP: configuracion IP equivocada |Conﬁgurable
Causa Se ha detectado una configuracion IP equivocada.
Medida e Corrija la configuracién IP.
69-2 EtherNet/IP: no se ha encontrado la interfaz de bus de campo | Configurable
Causa En la ranura de conexion no hay ninguna interfaz EtherNet/IP.
Medida e Comprobar sien laranura de conexion Ext2 se encuentra una
interfaz EtherNet/IP.
69-3 EtherNet/IP: la version de la interfaz no es compatible | Configurable
Causa En la ranura de conexion se encuentra una interfaz EtherNet/IP con
una versioén incompatible.
Medida e Ejecute una actualizacion del firmware a la version mas actual
del firmware del controlador de motor.
Grupo de Error de protocolo FHPP
errores 70
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
70-1 FHPP: error matematico Configurable
Causa Desbordamiento/subdesbordamiento o division entre cero duran-
te el calculo de datos ciclicos.
Medida e Comprobar los datos ciclicos.
e Comprobar el Factor Group.
70-2 FHPP: Factor Group inadmisible |Conﬁgurable
Causa El calculo del Factor Group da valores no validos.
Medida e Comprobar el Factor Group.
70-3 FHPP: cambio inadmisible de modo de funcionamiento | Configurable
Causa El cambio del modo de funcionamiento actual al modo deseado no
esta permitido.
— Elerror aparece cuando se cambian los bits OPM en el estado
S5 'Reaction to fault' o S4 'Operation enabled'.
— Excepcion: en el estado SA1 'Ready' esta permitido el cambio
entre 'Record select' y 'Direct Mode'.
Medida e Comprobar la aplicacion. Es posible que no todos los cambios
estén permitidos.
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Grupo de Error de protocolo FHPP
errores 71
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
71-1 FHPP: telegrama de recepcion no valido Configurable
Causa El control no transmite datos suficientes (longitud de datos dema-
siado corta).
Medida e Comprobar la longitud de los datos parametrizados en el con-
trol para el telegrama de recepcion del controlador.
e Comprobar la longitud de los datos configurados en el editor
FHPP+ de FCT.
71-2 FHPP: telegrama de respuesta no valido Configurable
Causa El controlador de motor debe transmitir demasiados datos al con-
trol (longitud de datos demasiado larga).
Medida e Comprobar la longitud de los datos parametrizados en el con-
trol para el telegrama de recepcion del controlador.
e Comprobar la longitud de los datos configurados en el editor
FHPP+ de FCT.
Grupo de Error de PROFINET (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 72
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
72-0 PROFINET: inicializacion erronea Configurable
Causa Es posible que la interfaz no contenga una version Stack o esté
averiada.
Medida e Sustituir la interfaz.
72-1 PROFINET: error de bus Configurable
Causa No es posible ninguna comunicacion (p. ej. se ha extraido el cable).
Medida e Comprobar el cableado
e Iniciar de nuevo la comunicacién PROFINET.
72-3 PROFINET: configuracion IP no valida Configurable
Causa Se haintroducido en la interfaz una configuracion IP no valida. Con
esta configuracion la interfaz no puede ponerse en marcha.
Medida e Parametrizar a través de FCT una configuracion IP admisible.
72-4 PROFINET: nombre de equipo no valido | Configurable
Causa Se ha asignado un nombre de equipo PROFINET con el que el con-
trolador no se puede comunicar en PROFINET (asignacion de sig-
nos de la norma PROFINET).
Medida e Parametrizar a través de FCT un nombre de equipo PROFINET
admisible.
72-5 PROFINET: interfaz averiada Configurable
Causa Interfaz CAMC-F-PC averiada.
Medida e Sustituir la interfaz.
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Grupo de Error de PROFINET (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 72
N.° Cédigo | Mensaje Reaccidn
72-6 PROFINET: indicacién no valida / no compatibla Configurable
Causa Ha llegado un mensaje de la interfaz PROFINET que no es compa-
tible con el controlador de motor.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
Grupo de Error PROFlenergy (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 73
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
73-0 PROFlenergy: estado no posible Configurable
Causa Se ha intentado poner el controlador en el estado de ahorro de
energia en un movimiento de posicionamiento. Esto solo es posible
en estado de parada. El actuador no acepta el estado y contintia
con el posicionamiento.
Medida -
Grupo de Desbordamiento de IRQ
errores 80
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
80-0 FO80h Desbordamiento de regulador de corriente, IRQ PS off
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
80-1 FO81h Desbordamiento de regulador del nimero de revoluciones, PS off
IRQ
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
80-2 FO82h Desbordamiento de controlador de posicion, IRQ PS off
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
80-3 FO83h Desbordamiento de interpolador, IRQ PS off
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
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Grupo de Desbordamiento de IRQ
errores 81
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
81-4 FO84h Desbordamiento de Low-Level, IRQ PS off
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
81-5 FO85h Desbordamiento de MDC de IRQ PS off
Causa No se ha podido calcular los datos de proceso en el ciclo de inter-
polacién/posicion/velocidad/corriente ajustado.
Medida e Contactar con el soporte técnico.
Grupo de Control secuencial
errores 82
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
82-0 Control secuencial Configurable
Causa Desbordamiento de IRQ4 (10 ms Low-Level IRQ).
Medida e Control secuencial interno: el proceso se ha interrumpido.
e Sélo informacion - No se requieren medidas.
82-1 Acceso de escritura KO iniciado varias veces | Configurable
Causa Se utilizan pardmetros en funcionamiento ciclico y aciclico concur-
rentemente.
Medida e Solo esta permitida una interfaz de parametrizacién (USB o
Ethernet).
Grupo de Error de interfaz (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 83
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
83-0 Médulo opcional no valido Configurable
Causa - Llainterfaz insertada no se reconoce.
— Firmware cargado desconocido.
— Puede que haya una interfaz compatible en la posicion de en-
chufe equivocada (p. ej., SERCOS 2, EtherCAT).
Medida e Comprobar en el firmware si la interfaz es compatible. En caso
afirmativo:
e Comprobar si la interfaz esta insertada correctamente y en la
posicién adecuada.
e Cambiar la interfaz y/o el firmware.
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Grupo de Error de interfaz (solo CMMP-AS-...-M3)
errores 83
N.© Codigo | Mensaje Reaccién
83-1 - Médulo opcional no compatible Configurable
Causa La interfaz insertada se ha detectado pero no es compatible con el
firmware cargado.
Medida e Comprobar en el firmware si la interfaz es compatible.
e Sies necesario, sustituir el firmware.
83-2 - Médulo opcional: revision de hardware incompatible | Configurable
Causa La interfaz insertada se ha detectado y también es compatible. Sin
embargo, la version de hardware no es compatible (porque es
demasiado antigua).
Medida e Esnecesario cambiar la interfaz. Pongase en contacto con el
soporte técnico en caso necesario.

Grupo de No se cumplen las condiciones para la habilitacion del regulador
errores 84
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
84-0 - No se cumplen las condiciones para la habilitacion del Warn
regulador
Causa No se cumplen una o varias condiciones para la habilitacién del

regulador. Entre éstas se cuentan las siguientes:

— DIN4 (habilitacion de paso de salida) desconectada.

— DINS5 (habilitacion de regulador) desconectada.

— Aln no se ha cargado el circuito intermedio.

- Eltransmisor todavia no esta listo para funcionar.

— Laidentificacién del transductor angular todavia esta activa.

— Laidentificacion automatica del regulador de corriente todavia
estd activa.

— Los datos del transmisor no son validos.

— Cambio de estado de la funcién de seguridad todavia no finali-
zado.

— Descarga de firmware o DCO a través de Ethernet (TFTP) activa.

— Descarga de DCO a tarjeta de memoria todavia activa.

— Descarga de firmware a través de Ethernet activa.

Medida e Comprobar el estado de las entradas digitales.

e Comprobar los cables del encoder.

e Esperar identificacion automatica.

® Esperar a que termine la descarga del firmware o DCO.
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Grupo de Fallo interno
errores 90
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
90-0 5080h | Componente de hardware no disponible (SRAM) PS off
Causa SRAM externa no detectada/insuficiente.
Fallo de hardware (componente SRAM o tarjeta averiadas).
Medida e Contactar con el soporte técnico.
90-2 5080h | Error durante la carga de FPGA | PS off
Causa No puede cargarse el FPGA (hardware). El FPGA se carga serial-
mente después de iniciar el equipo, pero en esta ocasion no ha
podido cargarse con datos o ha sefialado un error suma de prueba.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado.
90-3 5080h | Error durante inicio de SD-ADU PS off
Causa Las SD-ADU (hardware) no pueden iniciarse. Una o varias SD-ADU
no emiten datos seriales.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado.
90-4 5080h | Error de sincronizacion de SD-ADU tras inicio PS off
Causa SD-ADU (hardware) no sincrénica tras el inicio. Durante el servicio,
las SD-ADU para las sefiales del resolver siguen funcionando sin-
crénicamente una vez iniciadas sincrénicamente. En la fase de
inicio no ha sido posible iniciar las SD-ADU simultaneamente.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado.
90-5 5080h |SD-ADU no sincrénica PS off
Causa SD-ADU (hardware) no sincrénica tras el inicio. Durante el servicio,
las SD-ADU para las sefiales del resolver siguen funcionando sin-
crénicamente una vez iniciadas sincrénicamente. Esto se com-
prueba continuamente durante el funcionamiento y, dado el caso,
se ha activado un fallo.
Medida ® Posiblemente un acoplamiento EMC masivo.
e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado.
90-6 5080h |IRQO (regulador de corriente): error de iniciador PS off
Causa La etapa de salida no activa la IRQ de software que maneja el regu-
lador de corriente. Con gran probabilidad hay un fallo de hardware
en la tarjeta o en el procesador.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado.
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Grupo de Fallo interno
errores 90
N.© Codigo | Mensaje Reaccién
90-9 5080h |Firmware de DEBUG (depuracién) cargado PS off
Causa Una de las versiones de desarrollo compiladas para el depurador
se ha cargado normalmente.
Medida e Comprobar la version de firmware. Actualizarlo si es necesario.
Grupo de Error de inicializacion
errores 91
N.° Cédigo [ Mensaje Reaccidn
91-0 6000h | Fallo interno de inicializacion PS off
Causa SRAM interna demasiado pequefia para el firmware compilado.
Sélo puede aparecer en versiones en desarrollo.
Medida e Comprobar la version de firmware. Actualizarlo si es necesario.
91-1 - Error de memoria al copiar PS off
Causa Los componentes del firmware no se han copiado correctamente
de la memoria flash externa a la memoria RAM interna durante el
arranque.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el error persiste, compro-
bar la version de firmware y Actualizarlo si es necesario.
91-2 - Error al leer la codificacion del controlador/potencia PS off
Causa La ID-EEPROM en el controlador o en la unidad de potencia no se
ha podido activar o no tiene datos consistentes.
Medida e Volver a conectar el equipo (24 V). Si el fallo se repite, el har-
dware esta averiado. No es posible repararlo.
91-3 - Error de inicializacion del software PS off
Causa Uno de los siguientes componentes falta o no se ha podido iniciar:
a) No hay Shared Memory o esta defectuosa.
b) No hay biblioteca de controlador o esta defectuosa.
Medida e Comprobar la version del software y actualizarlo si es necesario.
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Indicaciones sobre las medidas para los mensajes de error 08-2 ... 08-7

Medida

Indicaciones

e Comprobarsi
las sefiales del
transmisor
estan
perturbadas.

Comprobar el cableado, p. ej., éuna o varias fases de las sefiales de pista
interrumpidas o cortocircuitadas?

Comprobar las recomendaciones EMC en la instalacion (¢apantallado del
cable en ambos lados?).

Solo en transmisores incrementales:

En sefiales TTL single ended (las sefiales HALL siempre son sefiales TTL
single ended): comprobar si aparece una caida de tension demasiado
elevada en el cable GND; en este caso = referencia de sefial.

Compruebe si aparece una caida de tension demasiado elevada en el cable
GND; en este caso = referencia de sefal.

Comprobar el nivel de la tension de alimentacion en el transmisor.

¢Es suficiente? Sino lo es, adapte la seccion de los cables (conecte los
cables utilizados en paralelo) o utilice la retroalimentacién de tension
(SENSE+y SENSE-).

e Probarcon
otros
transmisores.

Si el fallo sigue apareciendo con la configuracion correcta, realizar la
prueba con otro transmisor (sin fallos; cambiar también el cable de
conexion). Si el fallo sigue apareciendo, hay una averia en el controlador de
motor. El equipo debe ser reparado por el fabricante.

Tab.D.2 Notas sobre los mensajes de error 08-2 ... 08-7
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E Términos y abreviaciones

En esta descripcion se utilizan los términos y abreviaciones que se citan a continuacion.
Hallara las abreviaciones y términos especificos del bus de campo en el capitulo correspondiente.

Término / abreviacion

Significado

Actuador

Actuador completo que consta de motor, encodery eje,
opcionalmente con engranaje, y si procede, con controlador.

Controlador

Incluye electrénica de potencia + regulador + controlador de
posicion, eval(a las sefales de sensor, calcula los movimientos y las
fuerzas y proporciona la alimentacion para el motor a través de la
electrénica de potencia.

Eje Componente mecanico de un actuador que transmite la fuerza
motriz para el movimiento. Un eje permite montary guiar la carga
atil, asi como montar un interruptor de referencia.

Encoder Emisor de pulsos eléctrico (generalmente, transductor de la

posicion del rotor). El controlador evalla las sefales eléctricas
generadas y calcula la posicion y velocidad a partir de éstas.

Festo Configuration Tool (FCT)

Software con administracion unificada de los datos y del proyecto
para todos los tipos de equipos compatibles. Los requerimientos

especiales de un tipo determinado de dispositivo son soportadas
por Pluglins con los didlogos y descripciones necesarias.

Festo Handling und
Positioning Profile (FHPP)

Perfil unificado de datos de bus de campo para controladores de
posicion de Festo

Festo Parameter Channel
(FPQ)

Acceso a los parametros seg(n el “Festo Handling and Positioning
Profile” (I/O Messaging, opcionalmente 8 bytes I/0 adicionales).

FHPP Standard

Define el control secuencial segtin el “Festo Handling and
Positioning Profile” (I/0 Messaging, 8 bytes |/0)

Funcionamiento por actuacién
secuencial

Desplazamiento manual en sentido positivo o negativo.

Funcién para ajustar posiciones mediante la aproximacién a la
posicion de destino, p. ej., al programar por teach-in (Teach mode)
registros de posicionado.

HMI Human Machine Interface (interfaz hombre-maquina, MMI), p. €j.
panal de control con display LC y botones operativos.

| Entrada.

0 Salida.

1/0 Entradas y/o salidas.

Interruptor de referencia

Detector externo que sirve para determinar la posicion de referencia
y que se conecta directamente al controlador.

Método de referencia

Método para determinar la posicion de referencia: contra un tope
fijo (evaluacion de sobrecorriente / velocidad) o con interruptor de
referencia.
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Término / abreviacion

Significado

Modo de fuerza
(Profile Torque Mode)

Modo de funcionamiento para la ejecucion de una tarea directa de
posicionado con control de fuerza (open loop transmission control)
mediante regulacion de la corriente del motor.

Modo de funcionamiento

Tipo de controlador o modo de funcionamiento interno del

controlador.

— Tipo de control: seleccin de frase, tarea directa

— Modo de funcionamiento del regulador: Position Profile Mode,
Profile Torque Mode, Profile velocity mode

— Procesos predefinidos: Homing Mode...

Modo de posicionamiento
(Profile Position mode)

Modo de funcionamiento para la ejecucion de un registro de
posicionado o una tarea directa de posicionado con regulacion de
posicion (closed loop position control).

Modo Teach Modo de funcionamiento para establecer posiciones moviéndose a
(Teach mode) la posicién de destino p. e]. para crear registros de posicionado.
PLC Control l6gico programable (Programmable Logic Controller);

abreviado: control (también IPC: PC industrial).

Posicion final por software

Limitacién programable de la carrera (punto base = punto cero del
eje)
— Posicion final por software, positiva:
posicion limite maxima de la carrera en sentido positivo; no debe
sobrepasarse durante el posicionamiento.
— Posicion final por software, negativa:
posicion limite minima en sentido negativo; no debe
sobrepasarse durante el posicionamiento.

Punto cero del proyecto (PZ)
(Project Zero point)

Punto de referencia para todas las posiciones en tareas de
posicionado. El punto cero del proyecto PZ forma la base para todas
las especificaciones de posicién absoluta (p. €j., en la tabla de
frases de posicionamiento o con control directo a través de la
interfaz de control). El PZ se define mediante una distancia ajustable
(offset) en relacion con el punto cero del eje.

Punto cero del eje (AZ)

Punto de referencia de las posiciones finales por software y del
punto cero del proyecto PZ. El punto cero del eje AZ se define
mediante una distancia predeterminada (desplazamiento) en
relacion con el punto de referencia REF.

Punto de referencia (REF)

Punto de base para el sistema de medicion incremental. El punto de
referencia define una orientacion o posicién conocida dentro del
recorrido de posicionado del accionamiento.

Recorrido de referencia

Procedimiento de posicionado en el que se determina el punto de
referencia y, por lo tanto, el origen del sistema de referencia de
medida del eje.
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Término / abreviacion

Significado

Referenciado
(Homing mode)

Definicion del sistema de referencia de medida del eje

Registro de posicionado

Orden de posicionado definida en la tabla de registros de posicion,
consistentes en la posicion de destino, el modo de posicionado y la
velocidad y aceleracion de posicionado.

Regulacion de la velocidad
(Profile Velocity Mode)

Modo de funcionamiento para ejecutar un registro de posicionado o
una tarea de posicionado directa con regulacion de la velocidad o
del ndmero de revoluciones.

Sefial 0 Hay O V en la entrada o salida (l6gica positiva, corresponde
a LOW (bajo)).
Sefial 1 Hay 24 V en la entrada o salida (l6gica positiva, corresponde

a HIGH (alto)).

Tensién de la carga,
tension de la l6gica

La tension de la carga abastece a la electronica de potencia del
controlador y, por consiguiente, también al motor. La tension de la
l6gica se suministra a la l6gica de controly de evaluacion del
controlador.

Tab. E.1 indice de términos y abreviaciones
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