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MCA 121 EtherNet/IP 1 Seguridad

1 Sequridad

1.1.1 Derechos de autor, Limitacion de responsabilidad y Derechos de revision

Este documento contiene informacion propiedad de el fabricante. Al aceptar y utilizar este manual, el usuario se compromete a utilizar la informacion
incluida Gnica y exclusivamente para utilizar equipos de el fabricante o de otros fabricantes, siempre y cuando estos ltimos se utilicen para la comunicacion
con equipos de nuestra marca a través de un enlace Ethernet de comunicacion serie. Esta publicacion esta protegida por las leyes de derechos de autor
de Dinamarca y de la mayoria de los demas paises.

Nosotros no podemos garantizar que un programa de software disefiado segun las pautas de este manual funcione correctamente en todos los entornos
fisicos, de hardware o de software.

Aungue hemos probado y revisado la documentacién que se incluye en este manual, no ofrecemos garantias ni representacion alguna, ya sea expresa
o implicita, con respecto a esta documentacion, incluida su calidad, rendimiento o idoneidad para un uso determinado.

En ninglin caso, nosotros seremos responsables de los dafos directos, indirectos, especiales, incidentales o consecuentes derivados del uso o de la
incapacidad de utilizar la informacion incluida en este manual, incluso en caso de que se advierta de la posibilidad de tales dafios. En particular, no
podremos mantener ninguna responsabilidad de ninglin coste, incluidos, sin limitacién alguna, aquellos en los que se haya incurrido como resultado de
pérdidas de beneficios, dafios o pérdidas de equipos, pérdida de programas informaticos, pérdida de datos, los costes para sustituirlos o cualquier
reclamacion de terceros.

Nos reservamos el derecho de revisar esta publicacion en cualquier momento y realizar cambios en su contenido sin previo aviso ni ninguna obligacion
de notificar previamente a los usuarios de tales revisiones o cambios.

1.1.2 Nota de seguridad

La tension del convertidor de frecuencia es peligrosa cuando el equipo esta conectado a la red. La instalacion incorrecta del motor, del
convertidor de frecuencia o del bus de campo puede producir dafios al equipo, lesiones fisicas graves e incluso la muerte. Por lo tanto,
es necesario respetar las instrucciones de este manual, asi como las normas y reglamentos de seguridad locales y nacionales.

MG.35.J1.05 3



1 Seguridad MCA 121 EtherNet/IP

1.1.3 Medidas de seguridad

1. En caso de que haya que realizar actividades de reparacion, el convertidor de frecuencia debera desconectarse de la red eléctrica. Antes de
retirar las conexiones del motor y de la red eléctrica, compruebe que se haya desconectado la alimentacion de red y que haya transcurrido el
tiempo necesario.

2. La tecla [OFF] del Operador digital del convertidor de frecuencia no desconecta el equipo de la alimentacion de la red, por lo que no debe
utilizarse como interruptor de seguridad.

3. Debe establecerse una correcta conexion a toma de tierra del equipo, el usuario debe estar protegido de la tension de alimentacion y el motor
debe estar protegido de sobrecargas conforme a la normativa nacional y local aplicable.

4. La corriente de fuga a tierra es superior a 3,5 mA.

5. La proteccion contra las sobrecargas del motor no esta incluida en el ajuste de fabrica. Si se desea esta funcion, ajustar par. al valor del dato
desconexion ETR o al valor de dato advertencia ETR.

iNOTA!
La funcion se inicializa a 1,16 x intensidad nominal del motor y frecuencia nominal del motor. Para el mercado norteamericano: las
funciones ETR proporcionan proteccion contra sobrecarga del motor de la clase 20, de acuerdo con NEC.

6. No retire las conexiones del motor ni de la red de alimentacion mientras el convertidor de frecuencia esté conectado a la red eléctrica. Antes de
retirar las conexiones del motor y de la red eléctrica, compruebe que se haya desconectado la alimentacién de red y que haya transcurrido el
tiempo necesario.

7.  Tenga en cuenta que el convertidor tiene otras entradas de tensién ademas de las entradas L1, L2 y L3 cuando la carga esta compartida (enlace
del circuito intermedio CC) y se ha instalado el suministro externo de 24 V CC. Antes de efectuar cualquier actividad de reparacién, compruebe

que se hayan desconectado todas las entradas de tension y que haya transcurrido un periodo de tiempo suficiente.

1.1.4 Advertencia contra arranques no deseados

1. Mientras el convertidor de frecuencia esté conectado a la red eléctrica, el motor podra pararse mediante comandos digitales, comandos de bus,
referencias o parada local por LCP. Si la seguridad de las personas requiere que no se produzca bajo ninglin concepto un arranque accidental,
estas funciones de parada no son suficientes.

2. El motor podria arrancar mientras se modifican los parametros. Por lo tanto, la tecla [OFF] siempre debe estar activada.

3. Un motor parado podria arrancar si se produjese un fallo en los componentes electrénicos del convertidor de frecuencia, si se produjese una
sobrecarga temporal, un fallo de la red eléctrica o un fallo en la conexion del motor.

El contacto con los componentes eléctricos puede llegar a provocar la muerte, incluso una vez desconectado el equipo de la red de

alimentacion.

Ademas, asegurese de haber desconectado el resto de las entradas de tension, como el suministro externo de 24 V CC, la carga compartida (enlace del

circuito intermedio CC) y la conexion del motor para energia regenerativa.

Anote los tiempos de descarga y siga las directrices de seguridad de la seccion: "Seguridad y conformidad", en la Guia de Disefio correspondiente (MG.
35.Gx.yy).
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MCA 121 EtherNet/IP 2 Introduccion

2 Introduccion

2.1.1 Acerca de este manual

Los usuarios noveles pueden obtener la informacion mas esencial para una instalacion y ajuste rapidos en los siguientes capitulos:

Introduccion
Instrucciones de montaje
Como configurar €l sistema

Para obtener una informacion mas detallada, incluyendo toda la gama de opciones de ajuste y herramientas de diagndstico, consulte los siguientes
capitulos:

Como configurar €l sistema

Como controlar el ‘aDVanced AC Drive”

Como acceder a los parémetros del “aDVanced AC Drive”
Parametros

Localizacion de averias

Terminologia:
En este manual se utilizan varios términos para Ethernet.

- EtherNet/IP, es el término utilizado para describir el protocolo de aplicacion CIP/ODVA.

- Ethernet, es un término comun utilizado para describir la capa fisica de la red y no esta relacionado con el protocolo de la aplicacion.

2.1.2 Descripcion técnica

EtherNet/IP™ se presentd en 2001 y en la actualidad es la solucién mas desarrollada, comprobada y completa para redes Ethernet industriales disponible
para la automatizacion de procesos de fabricacion. EtherNet/IP es un miembro de una familia de redes que implementa el Protocolo Industrial Comin
(CIP™) en sus capas superiores. El CIP incluye un completo conjunto de mensajes y servicios para diferentes aplicaciones de automatizacion de procesos
de fabricacidn, como control, seguridad, sincronizaciéon, movimiento, configuracion e informacion. Como un protocolo auténticamente independiente
compatible con cientos de proveedores de todo el mundo, el CIP proporciona a los usuarios una arquitectura de comunicacion unificada para las empresas
manufactureras.

EtherNet/IP ofrece a los usuarios las herramientas de red necesarias para desplegar la tecnologia Ethernet estandar para aplicaciones de fabricacion, al
mismo tiempo que permite el acceso a Internet y conectividad dentro de la empresa.

2.1.3 Presunciones

Este manual de funcionamiento asume que la opcién EtherNet/IP se utiliza con un convertidor de frecuencia “aDVanced AC Drive”, dando por sentado
que el controlador instalado es compatible con las interfaces mencionadas en este documento, y que todos los requisitos estipulados por el controlador,
asi como el convertidor de frecuencia, se han observado estrictamente, junto con todas las limitaciones incluidas.

2.1.4 Hardware

Este manual se corresponde con la opcion EtherNet/IP MCA 121.

MG.35.J1.05 5



2 Introduccion MCA 121 EtherNet/IP

2.1.5 Conocimientos previos

La tarjeta opcional EtherNet/IP se ha disefiado para establecer comunicacién con cualquier sistema que cumpla con el estandar CIP EtherNet/IP. Se

asume que esta familiarizado con esta tecnologia. Las dudas relativas al hardware o al software de otros fabricantes, incluyendo las herramientas de

puesta en marcha, quedan fuera del alcance de este manual y no son responsabilidad nuestra.

Para obtener informacion acerca de las herramientas de puesta en marcha o la comunicacion con un nodo de otro fabricante, consulte los manuales

apropiados.

2.1.6 Documentacion disponible

Documentacion disponible para el “aDVanced AC Drive”

El 3G3DVManual de Funcionamiento proporciona toda la informacion necesaria para la puesta en marcha del convertidor de frecuencia.

La Guia de Disefio 3G3DV incluye toda la informacion técnica acerca del disefio del convertidor de frecuencia y las aplicaciones, incluidas las

opciones encoder, resolver y relé.

El Manual de funcionamiento del Profibus 3G3DV proporciona la informacion necesaria para controlar, monitorizar y programar el convertidor
de frecuencia mediante un bus de campo Profibus.

El Manual de funcionamiento de 3G3DV proporciona la informacion necesaria para controlar, monitorizar y programar el convertidor de frecuencia

mediante un bus de campo DeviceNet.
El Manual de funcionamiento del SFDPT 3G3DV ofrece informacion para la instalacion y uso del software en un PC.
La instruccién de la opcién 3G3DV IP21 / Tipo 1 proporciona informacion para instalar la opcion IP21 / Tipo 1.

La instruccién de la fuente de alimentacion auxiliar de 3G3DV 24 V CC ofrece informacién para la instalacion de esta opcion.

2.1.7 Conformidad ODVA

La opcion EtherNet/IP se comprueba para verificar su conformidad con las normas ODVA y esta certificada seg(n el nivel de prueba de conformidad,

version 3.

MG.35.J1.05



MCA 121 EtherNet/IP 2 Introduccion

2.1.8 Abreviaturas

Abreviaturas  Definicion

API Intervalo real de paquetes

CcC Tarjeta de control

CIP Protocolo industrial comin

CTwW Codigo de control

DHCP Host dinamico Configuracion Protocolo
EIP EtherNet/IP

EMC Compatibilidad electromagnética
E/S Entrada/Salida

P Protocolo de Internet

LCP Panel de control local

LED Diodo emisor de luz

LSB Bit menos significativo

MAR Fallo importante recuperable

MAU Fallo importante irrecuperable
MAV Valor real principal (salida real)
MSB Bit mas significativo

MRV Valor de referencia principal

N/A No aplicable

ODVA Asociacion Abierta de Fabricantes de DeviceNet
PC Ordenador personal

PLC Controlador légico programable
N° param. Numero del parametro

REF Referencia (= MRV)

RTC Reloj de tiempo real

STP Protocolo de arbol de conmutacién
STW Codigo de estado

MG.35.]1.05 7



3 Instrucciones de montaje MCA 121 EtherNet/IP
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MCA 121 EtherNet/IP 3 Instrucciones de montaje

3 Instrucciones de montaje

3.1.1 La opcion EtherNet/IP

MAC addrass

i -

1308ARS5. 10

Tlustracion 3.1: Vista general de la opcion
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3 Instrucciones de montaje MCA 121 EtherNet/IP

3.1.2 Cémo instalar el equipo opcional en el convertidor de frecuencia

Elementos necesarios para instalar una opcion de bus de campo en el convertidor de frecuencia:

- La opcién de bus de campo

- Marco adaptador para la opcion de bus de campo para los “aDVanced AC Drive”. Este marco es mas profundo que el estandar, para dejar espacio
debajo para la opcion de bus de campo

- Liberacion de tension (solo para las protecciones A2)

130BT7350.10

Instrucciones:
- Retire el Operador digital panel del “aDVanced AC Drive”.

- Retire el bastidor situado en la parte inferior y deséchelo.

- Coloque la opcién en su posicion. Los conectores Ethernet deben mirar hacia arriba.

- Quite las fijaciones del marco adaptador de la opcion de bus de campo.

- Presione el marco del adaptador de la opcién de bus de campo para la serie “aDVanced AC Drive” en su posicion.

- Vuelva a colocar el Operador digital y conecte el cable

iNOTA!
No pele el cable Ethernet y conéctelo a tierra a través de una placa de liberacion de tension. La conexion a tierra del cable Ethernet
apantallado se realiza a través del conector RJ-45 de la opcidn.

iNOTA!
Después de instalar la opcién MCA 121, tenga presentes los siguientes ajustes de parametros :
par. 8-01 Puesto de control [2] Solo cdd. control o [0] Digital y codigo de control

par. 8-02 Fuente codigo control [3] Opcion A

10 MG.35.J1.05



MCA 121 EtherNet/IP 3 Instrucciones de montaje

3.1.3 Comportamiento de los LED

La opcidn tiene 3 LED de dos colores segln las especificaciones de ODVA:

Etiqueta de LED Descripcion

MS Estado del modulo

NS1 Puerto 1 Ethernet de estado de red
NS2 Puerto 2 Ethernet de estado de red

Los LED de la opcidn funcionan de acuerdo con las especificaciones de ODVA.

Estado LED Descripcion
Sin alimentacion Desactivado El dispositivo no recibe alimentacion
El dispositivo esta operati- Verde: [N Verde sélido El dispositivo esta operativo
Vo
En espera Verde: E EEEEN Verde intermiten- El dispositivo necesita ser puesto en marcha
te
Averia menor Rojo: EEEEEEN Rojo intermitente El dispositivo ha detectado un fallo subsanable
Fallo grave Rojo: ] Rojo sélido El dispositivo ha detectado un fallo no subsanable
Rojo: AN EEEEN Rojo/verde inter- La opcion EIP estéa en modo de comprobacion au-

Comprobacién automatica ] L
Verde: E EEEEN mitente tomatica

Tabla 3.1: MS: Estado del médulo

Estado LED Descripcion
Sin direccion IP (sin ali- . El dispositivo no tiene una direccién IP valida (o
B Desactivado . . .
mentacion) no recibe alimentacion)
i . . . No se ha establecido ninguna conexion CIP en el
Sin conexiones Verde: B HEEEN Verde intermitente .
dispositivo
L Se ha establecido (como minimo) una conexion
Conectado Verde: NN Verde sdlido o
CIP con el dispositivo
. L . . o ) Se ha superado el tiempo limite de una o mas
Tiempo limite de conexion Rojo: EEEEN Rojo intermitente .
conexiones CIP
. . L La direccion IP asignada al dispositivo ya estd
Duplicar IP Rojo: NG Rojo sélido ) N
siendo utilizada
» .. Rojo: EEEEEEN Rojo/verde inter-  La opcion EIP estéa en modo de comprobacion
Comprobacion automatica . L
Verde E EEEBEN mitente automatica

Tabla 3.2: NS1 + NS2: Estado de red (uno por puerto)

Durante el funcionamiento normal, el MS y como minimo un LED NS mostrara una luz verde constante.

MG.35.J1.05 1



3 Instrucciones de montaje MCA 121 EtherNet/IP

3.1.4 Topologia

El MCA 121 incluye un switch de Ethernet integrado, contando éste con dos conectores Ethernet RJ-45. Esto permite la posibilidad de conectar varias

opciones EtherNet/IP en una topologia en linea como una alternativa a la topologia tipica en estrella.

Los dos puertos son similares, en el sentido en el que son transparentes para la opcion. Si sdlo se utiliza un conector, puede utilizarse cualquiera de los

dos puertos.

130BA903.10

Tlustracién 3.2: Topologia en estrella

130BA904.10

Tlustracién 3.3: Topologia en linea

iNOTA!
Para la topologia en linea, consulte la seccion: “Normas de disefio recomendadas” En una topologia en linea todos los convertidores
de frecuencia deben estar activados, mediante red o mediante tarjetas de opciones de 24 V CC, para que el switch integrado pueda

funcionar.
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MCA 121 EtherNet/IP 3 Instrucciones de montaje

iNOTA!

Recuerde que el montaje de convertidores de frecuencia de diferentes potencias en una topologia en linea puede provocar un com-
portamiento de desconexion no deseado.

Los convertidores de frecuencia mas pequefios descargan mas rapidamente que los mas grandes. Esto puede provocar la pérdida de
conexion en la topologia en linea, lo que puede llevar a alcanzar el tiempo limite del cddigo de control.

Para evitar esto, monte los convertidores de frecuencia con el mayor tiempo de descarga en primer lugar en una topologia en linea.

of o o {l o o

130BA905.10

Tlustracién 3.4: Topologia en linea en anillo/redundante

iNOTA!

Para este tipo de topologia es esencial que el switch de la red admita el Protocolo de &rbol de distribucién (STP) o el Arbol de espaciado
rapido (RSTP), y que el STP esté activado. Para obtener mas informacion sobre el protocolo de arbol de distribucion, consulte la seccion
Trdfico IP.

3.1.5 Red

Es muy importante que los medios elegidos para la transmision de datos de Ethernet sean los adecuados. Normalmente, se recomienda el uso de cables
CAT 5e y 6 para aplicaciones industriales. Ambos tipos de cables estan disponibles como Par trenzado no blindado y como Par trenzado blindado.
Normalmente, los cables blindados se recomiendan para el uso en entornos industriales y con convertidores de frecuencia.

Se permite una longitud maxima de cable de 100 m entre dos switches.

La fibra dptica puede utilizarse para unir distancias mayores y ofrecer aislamiento galvanico.

Para conectar dispositivos EtherNet/IP pueden utilizarse tanto hubs como switches. No obstante, se recomienda utilizar siempre switches de Ethernet

industrial. Para obtener mas informacion al respecto de la conmutacion de IP, consulte la seccion: 7rdfico IP en este manual.

MG.35.71.05 13



3 Instrucciones de montaje

3.1.6 Reglas de diseiio recomendadas

MCA 121 EtherNet/IP

Al disefiar redes Ethernet, debe prestarse una atencion y precaucion especiales al respecto de los componentes de redes activas.

Al disefiar una red para topologia en linea, es importante resaltar que se afiade un pequefio retardo con cada switch conectado en la linea.

No se recomienda conectar mas de 32 convertidores de frecuencia en una linea de una API. Si se superan las normas de disefio recomendadas, podria

producirse un fallo de comunicacién.

130BA907.10

14
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MCA 121 EtherNet/IP 3 Instrucciones de montaje

3.1.7 Precauciones de EMC

Se recomienda adoptar las siguientes precauciones de compatibilidad electromagnética (EMC) para que la red Ethernet red funcione sin interferencias.
Hay informacién adicional acerca de las EMC en la Guia de Disefio de la serie “aDVanced AC Drive”.

iNOTA!

Deben cumplirse las disposiciones nacionales y locales que sean pertinentes, por ejemplo las relativas a la conexion a tierra a efectos
de proteccion.

El cable de comunicaciones de Ethernet debe mantenerse alejado de los cables del motor y de la resistencia de freno para evitar el acoplamiento del
ruido de alta frecuencia de un cable en el otro. Normalmente basta con una distancia de 200 mm (8 pulgadas), pero se recomienda guardar la mayor
distancia posible entre los cables, en particular cuando los cables se instalen en paralelo y cubran distancias largas. Si el cruce es inevitable, el cable
Ethernet debe cruzar los cables de motor o de resistencia de freno, en un angulo de 90°.

min. 200 mm

-l -

Ethernet cable

90° crossing

L

130BA908.10
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4 Modo de configuracion MCA 121 EtherNet/IP
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MCA 121 EtherNet/IP 4 Modo de configuracion

4 Modo de configuracion

4.1.1 Ajustes de IP

Todos los parametros relacionados con la IP estan ubicados en el grupo de parametros 12-0%*:

12-00 Asignacién de direccién IP

12-01 Direccion IP

12-02 Mascara de subred

12-03 Puerta de enlace predeterminada
12-04 Servidor DHCP

12-05 Caducidad de asignacion

12-06 Servidores de nombres

12-07 Nombre de dominio

12-08 Nombre de host

12-09 Direccion fisica

La opcién MCA 121 ofrece varios modos de asignacion de direcciones IP.

Configuracion del convertidor de frecuencia con una direccion IP
asignada manualmente:

Par. Nombre /realim.
12-00 Asignacion de direccion IP [0] MANUAL
12-01 Direccion IP 192.168.0.xxx*
12-02 Méscara de subred 255.255.255.0*
12-03 Puerta de enlace predeterminada opcional

*= Ejemplo de direccién IP de clase C. Puede introducirse cualquier direccion IP valida.

iNOTA!
Es necesario un ciclo de potencia después de ajustar los parametros de IP manualmente.

Ajuste del convertidor de frecuencia con una direccion IP asignada de forma automatica (BOOTP/DHCP):

Par. Nombre /realim.

12-00 Asignacion de direccion IP [1] DHCP/[2] BOOTP
12-01 Direccion IP Solo lectura

12-02 Méscara de subred Solo lectura

12-03 Puerta de enlace predeterminada Sdlo lectura

Mediante la direccion IP asignada por el servidor DHCP/BOOTP, la Direccion IP y la Mascara de subred pueden leerse en los par. 12-01 y 12-02. En el
par. 12-04 Servidor DHCP, la direccién IP del servidor DHCP o BOOTP localizada se visualiza. Sélo para DHCP: el resto del tiempo de asignacion puede
leerse en el par. 12-05 Caducidad de asignacion.

El par. 12-09, Direccion fisica, lee la direccion MAC de la opcion, que también se imprime en la etiqueta de la opcidn. Si se utilizan asignaciones fijas junto
con DHCP o BOOTP, la direccion MAC fisica esta conectada a una direccion IP fija.

iNOTA!
Si no se ha recibido ninguna respuesta DHCP o BOOTP después de 4 intentos (por ejemplo, si el servidor DHCP/BOOTP se ha apagado),
la opcidn regresara a la ultima direccion IP que haya funcionado correctamente.

MG.35.71.05 17



4 Modo de configuracion MCA 121 EtherNet/IP

El par. 12-03, Puerta de enlace predeterminada es opcional y sélo puede utilizarse en redes enrutadas.

Par. 12-06, Servidores de nombres

Par. 12-07, Nombre de dominio

Par. 12-08, Nombre de host

Se utilizan con los sistemas de Servidor de nombres de dominios y son todos opciones. Si se selecciona DHCP o BOOTP como asignacion de direcciones

IP, estos parametros son sdlo de lectura.

iNOTA!
Sdlo es posible asignar direcciones IP validas de clase A, By C a la opcidn. Los rangos validos se muestran en la siguiente tabla:

Clase A 1.0.0.1 - 126.255.255.254
Clase B 128.1.0.1 - 191.255.255.254
Clase C 192.0.1.1 - 223.255.254.254

4.1.2 Parametros enlace Ethernet

El grupo de pardmetros 12-1* contiene informacion sobre enlaces Ethernet:

12-10 Estado de la conexién
12-11 Duracion de la conexion
12-12 Negociacién automatica
12-13 Velocidad de la conexién
12-14 Conexion Duplex

Recuerde que los pardmetros de enlace Ethernet son exclusivos para cada puerto.

El par. 12-10, Estado de conexiony el par. 12-11, Duracion del enlace muestra informacion acerca del estado de la conexion, por puertos.
El par. 12-10, £stado de la conexion mostrara Conexion o Sin conexion de acuerdo con el estado del puerto presente.
El par. 12-11, Duracion de la conexion mostrara la duracion de la conexidn en el puerto presente. Si la conexidén queda interrumpida, el contador se

reiniciara.

El par. 12-12, Negociacion automatica— es una funcion que permite a dos dispositivos Ethernet conectados elegir los parametros de transmisién comun,
como la velocidad y el modo duplex. En este proceso, los dispositivos conectados primero comparten sus capacidades para estos parametros y, a con-
tinuacion, se elige el modo de transmisién mas rapido que permitan ambos.

De forma predeterminada, esta funcion esta activada.

La incapacidad entre los dispositivos conectados puede llevar a un menor rendimiento de comunicacion.

Para evitar esto, la negociacién automatica puede desactivarse.

Si el par. 12-12 se ajusta como OFF, la velocidad de conexidn y el modo dlplex pueden configurarse manualmente en los par.12-13 y 12-14.

El par. 12-13, Velocidad de conexion — muestra/ajusta la velocidad de conexion de cada puerto. Si no hay ningln vinculo, se muestra “Ninguno”.

El par. 12-14, Conexion Duplex— muestra/ajusta el modo duplex para cada puerto.
El modo Half-duplex ofrece comunicacién en ambos sentidos, pero sélo en un sentido cada vez (no de forma simultanea).
El modo Full-duplex permite la comunicacion en ambos sentidos, y a diferencia del modo Half-duplex, permite que la comunicacion sea simultanea.
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4.1.3 Configuracion del escaner

Archivo EDS
el fabricante proporcionaProporcionamos un archivo genérico EDS (Hoja electrénica de datos) en inglés que abarca todos los tamafios de voltaje y
potencia, para su configuracion fuera de linea.

El archivo EDS puede descargarse desde:
www.omron.ca

iNOTA!
La version actual de las herramientas de configuracion de EtherNet/IP no admite el uso de archivos EDS para dispositivos EtherNet/
IP.

Configuracion de un Maestro Rockwell
Para configurar un “aDVanced AC Drive” con MCA121 para el funcionamiento con un Escaner Rockwell (Allen-Bradley) a través de EtherNet/IP, el
“aDVanced AC Drive” debe agregarse como un Mddulo Ethernet Genérico.

En la pestaiia General, introduzca la informacion sobre el Nombre del dispositivo, la Direccién IP, la Instancia de montaje y el Tamafio de datos

M Module Properties - EtherNetlP (ETHERNET-MODULE 1.1)

General* | Connection | Module Info |

Type: ETHERMNET-MOCULE Generic Ethernet todule
Yendar: Allen-Bradley
Parent; Ethertet/P
Mame: |3E1“3D‘\-" Connection Parameters
Azzembly )
Dezcription: [ Instance: Size:
Input: /150 1 (a2
Output 100 1 = (a2
C Ei t:
S B | J Caonfiguration; |4 |U j [8-hit]
Addresz / Host Mame
 |Phddess: | 192 . 163 . 1 . 10
" Host Mame: |

Statuz Offiine 0. | Cancel | Apply | Help

130BA909.10

iNOTA!
En Configuracion, en los Pardmetros de conexion, debe introducirse un “4” como Instancia de montaje.

iNOTA!
Observe que en el ejemplo se muestra una conexion con una instancia de montaje 20/70. Esto requiere que el se ajuste como ODVA.

El resto de conexiones admitidas se muestran en la seccidn: Instancia de montaje de entradas/salidas (E/S).

En la ficha Conexidn, introduzca la informacion sobre RII y condiciones de fallo.
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I Module Properties - EIP_Temperaturetest {ETHERNET-MODULE 1.1) E I

General  Connection |Module Infoi

Reguested Packet Interval [RP1): | 5.03: me  [1.0-3200.0 mz)
[ Inhibit Module

™ Major Fault On Contraller IF Comnection Fails Wehile: in Bun Mode
Module Fault

Status; Offline oK I Cancel Apply Help

130BA910.10

La Informacion de Mddulo - En esta pestafia aparece informacion genérica.

El Modulo de Reinicio - Este botdn realizara un ciclo de potencia simulado del convertidor de frecuencia.

M Module Properties - EtherMetlP {ETHERNET-MODLULE 1.1)

General® ] Connection

[dentification Status

Yendar: bl ajor Fault:
Product Type: tinor Fault:
Product Code: Intermal State:
Resigion: Configured:
Serial Mumber: Owned:
Product Marme: tadule |dentity:

Statuz: Offline Ok, | Cancel | Apply ‘ Help ‘

130BA911.10

iNOTA!
Para obtener mas informacion acerca del comando abierto de reenvio del CIP de clase 1, consulte la seccion: EtherNet/IP Conexio-
nesen el capitulo Como se controla.
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4.1.4 Trafico IP

El uso de un sistema basado en Ethernet red para automatismos industriales, requiere un disefio de redes atento y en profundidad. Especialmente, el
uso de componentes de red activos, como switches y routers, requiere unos conocimientos detallados acerca del comportamiento del trafico IP.

Algunos asuntos importantes:

Transmisiones multiples

El tréfico mediante transmisiones publicas es trafico que se transmite a varios destinatarios. Cada host procesa el paquete de transmision multiple recibido
para determinar si es el objetivo del paquete. De no ser asi, el paquete IP se desecha. Esto provoca una carga de red excesiva en cada nodo en la red,
puesto que estan llenas de paquetes de transmision mdltiples. La naturaleza del trafico de EtherNet/IP es que el trafico desde el remitente al destinatario
es de transmisidn simple (de punto a punto), mientras que el trafico de destinatario al remitente es opcional en las transmisiones mdltiples. Esto permite
que varias conexiones de sdlo escucha puedan realizarse en un Unico host.

En los hosts conmutados de la red también existe el riesgo de colapso por trafico de transmisiones mdltiples. Un switch suele reenviar el trafico mediante
tablas de direcciones MAC creadas al observar en el campo de la direccion de origen de todos los marcos que recibe.

Una direccion MAC de transmisién multiple nunca se utiliza como direccién de origen para un paquete. Dichas direcciones no aparecen en la tabla de
direcciones MAC y el switch no dispone de ningtin método para memorizarlas, asi que solo reenviara todo el trafico multiple en todos los hosts conectados.

IGMP

IGMP (Protocolo de gestion del grupo de Internet) es una parte integrada de IP. Permite que los hosts se unan a un grupo de hosts de transmision
mdltiple o que los abandonen. La informacion sobre la pertenencia al grupo se intercambia entre un host especifico y el router de transmision multiple
mas cercano.

Para las redes EtherNet/IP es esencial que los switches utilizados, admitan la Funcion de vigilancia IGMP. La Funcion de vigilancia IGMP activa el
conmutador para "escuchar" en la conversacion IGMP entre los hosts y los routers. Al hacer esto, el switch reconocera qué hosts son miembros de cada
grupo, siendo asi capaz de reenviar el trafico de transmision mdltiple sélo para los hosts adecuados.

Protocolo del arbol de distribucion (STP)

Para que un sistema Ethernet una red funcione adecuadamente, sélo puede existir una ruta activa entre dos nodos. El protocolo del arbol de distribucion
es un protocolo de gestién de conexiones que ofrece redundancia de rutas, al mismo tiempo que evita bucles no deseables en la red.

Cuando se dan los bucles, algunos switches ven las estaciones que aparecen a ambos lados de los mismos. Esta condicion confunde al algoritmo de
reenvio y permite el reenvio de marcos duplicados.

Para ofrecer redundancia de rutas, el Protocolo del arbol de distribucion define un arbol que distribuye todos los switches en una red ampliada. El Protocolo
de arbol de distribucion fuerza determinadas rutas de datos redundantes a un estado de pausa (bloqueo). Si no se puede acceder a un segmento de la
red en el Protocolo de arbol de distribucién, o si los costes del Protocolo de arbol de distribucion cambian, el algoritmo de arbol de distribucién vuelve a
configurar la topologia del arbol de distribucion y restablece la conexion activando la ruta en pausa.

El funcionamiento del Protocolo de arbol de distribucidn es necesario si los “aDVanced AC Drive” funcionan en una topologia de linea en anillo/redundante.
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5 Como se controla

5.1.1 I/0 Instancias de Montaje

Las instancias de montaje de entradas/salidas (E/S) son un nimero de objetos de control de procesos definidos, con contenido definido que comprende
informacion de control y estado.
A diferencia de DeviceNet, es posible su funcionamiento con instancias asimétricas. Por ejemplo, 101/153 = 8 bytes/20 bytes.

No es posible combinar instancias en los perfiles, por ejemplo 20/100. Las instancias de montaje deben ser consistentes con ODVA o el perfil FC.
La instancia de control puede leerse en el par. 12-20, Instancia de control.

La figura siguiente muestra las opciones de instancias de montaje de entradas/salidas (E/S) para controlar y supervisar el convertidor “aDVanced AC

Drive”.
Perfil : ~
, : ., Instancias | Tamaio
(par. 8-10 7rama Cod. Direccion . Datos
(decimal) (bytes)
Control)
20 4 CTW (20) REF
Remitente —Desti-
natario
21 4 CTW (21) REF
ODVA
70 4 STW (70) MAV
Destinatario ~Remi-
tente
71 4 STW (71) MAV
100 4 CTW (FC) REF
Remitente Desti 101 8 cw )| Rrer | pco2] | PeD (3]
natario
103 20 CTW (FC) REF PCD [2] PCD [9]
FC ==
150 4 STW (FC) MAV
Destinatario ~Remi-| ¢} 8 sTw(Fo)| mav | pco2] | PeD [9]
tente
153 20 STW (FC) MAV PCD [2] PCD [9]
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iNOTA!

Uso de datos de proceso de 32 bits.

Para la configuracion de lectura/escritura de parametros de 2 cédigos (32 bits), utilice 2 matrices consecutivas en los par. 12-21 y
12-22, como [2]+[3], [4]+[5], [6]+[7] etc. La lectura/escritura de los valores de 2 cddigos en matrices como: [3]+[4], [5]+[6], [7]1+[8]
no son posibles.

5.1.2 Conexiones EtherNet/IP

La opcidén MCA 121 permite las conexiones CIP descritas en las siguientes secciones:

5.1.3 Conexion de clase 1

Conexion E/S utilizando el transporte TCP. Como maximo, la opcién EtherNet/IP admite una conexién de Clase 1, pero pueden establecerse varias

conexiones de sblo espera si se selecciona la transmision multiple como tipo de transporte. Este tipo de conexidn se utiliza para conexiones de E/S ciclicas
y conexiones de cambio de estado. La conexion se establece con un comando abierto de reenvio que contiene la siguiente informacion:

Tipo de transporte:

Especificado para ambos sentidos:

- Remitente a destinatario / Destinatario a remitente.
- De punto a punto
- Transmision multiple (sélo de destinatario a remitente)

Tamaiio de datos:
Especificado (en bytes) en ambos sentidos: Remitente -> Destinatario / Destinatario -> Remitente.
El tamafio de los datos depende de la instancia de montaje seleccionada en: Destino.

Instancias (decimal) Tamaiio de datos
Remitente —Destinatario Destinatario ~Remitente

20, 21, 100 70, 71, 150 4 bytes

101 151 8 bytes

103 153 20 bytes

Velocidad de paquetes:
Especificado (en milisegundos) para ambos sentidos: Remitente -> Destinatario / Destinatario -> Remitente.
Velocidad de paquetes minima admitida: 1 ms

Tiempo de inhibicion de produccion:
Especifica (en milisegundos), el tiempo limite para ambos sentidos.

Disparo:
Selecciona el tipo de disparo de transporte:

- Ciclico (los datos se transmiten ciclicamente en modo de E/S)

- Cambio de estado (los datos se transmiten s6lo en Cambio de estado. Los filtros COS se ajustan en el par. 12-38 Filtros COS)

Puntos de conexion
Especificado para ambos sentidos: Remitente -> Objetivo / Objetivo -> Remitente.
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Perfil Direccion Puntos decimales
(par. 8-10 7Trama Cod. Control) (decimal)
Remitente —Destinatario 20, 21
ODVA
Destinatario ~Remitente 70,71
FC Remitente —Destinatario 100, 101, 103
Destinatario ~Remitente 150, 151, 153

5.1.4 Conexion de clase 3

Conexion ciclico utilizando transporte UDP

Se admite un nimero maximo de 6 conexiones de clase 3.

Este tipo de conexion se utiliza para el envio de mensajes explicitos. La conexidn se establece con un comando abierto de reenvio, que contiene la
siguiente informacion:

Nombre de la conexion:
Nombre dado para la conexion

Parametros de mensaje
- Cddigo de servicio
- Clase
- Instancia
- Atributo
- Miembro

- Datos de solicitud

5.1.5 Mensajes no conectados, UCMM

Conexion no ciclica (Unica) utilizando el transporte TCP.
Este tipo de conexion se utiliza para el envio de mensajes explicitos. La conexion se establece "on-the-fly" y no requiere ningiin comando abierto de
reenvio.

Parametros de mensaje
- Cddigo de servicio

- Clase

- Instancia

- Atributo

- Miembro

- Datos de solicitud

Consulte la seccién Anexo para obtener informacion sobre cdmo acceder a objetos CIP de forma explicita.
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5.1.6 Trama del cédigo de control

El perfil de control se selecciona en par. 8-10 7rama Cod. Control

- ODVA,; da acceso a los perfiles especificos de ODVA e instancias de montaje: 20, 21, 70y 71
- FC; activa el perfil y las instancias de montaje: 100, 101, 103, 150, 151 y 153

Para obtener mas informacion sobre los diferentes perfiles, consulte las siguientes secciones.

iNOTA!
Cambio del perfil de control
Solo es posible cambiar el perfil de control con el convertidor de frecuencia parado. El cddigo de control y la referencia no se recalcularan

para que coincidan con el perfil seleccionado, sino que se mantendran con el tltimo valor correcto conocido.

5.1.7 Cambio de estado, (COS)

Este es un modo de funcionamiento de eventos controlados utilizado para minimizar el tréfico de red. Los mensajes se transmiten sélo si ha cambiado
un estado o valor definido. La condicién para desencadenar un mensaje COS viene determinada por la insercién de filtros COS (par. 12-38), para cada
bit de los distintos codigos PCD.
El filtro se comporta como una funcién Iégica AND: si un bit del filtro se ajusta a “1”, la funcién COS se desencadena si se produce un cambio en el bit
correspondiente del cddigo PCD.

El parémetro 12-38 puede utilizarse para filtrar elementos no deseados para COS. Si un bit de un filtro se ajusta a 0, el bit correspondiente de la instancia
de E/S no podra producir un mensaje COS. De forma predeterminada, todos los bits de los filtros COS estan ajustados a 0.

Para sefialar que la conexién no se ha bloqueado, o que el convertidor no se ha apagado, se transmite un mensaje de latido en un tiempo especificado
(intervalo de latidos). Este intervalo se define en el atributo “Tiempo de latido” del objeto de conexién, Clase 0x01.

Para evitar que el dispositivo genere un tréfico de red intenso cuando un valor cambia a menudo, se define el "Tiempo de inhibicién de produccién" en
el par. 12-37. Este parametro define el tiempo minimo entre dos mensajes COS. Si el par. 12-37 se ajusta como 0, el "Tiempo de inhibicion de produccion"
se desactiva.

La figura siguiente muestra los diferentes PCD y sus correspondientes parametros del filtro.

STW MAV pCcD3 ' ... PCD 9

XXXXKXKXKXXKXKXK

[*] |
[ sw MAV PCD 3 v | podo |
0000000000000000 130BA922.10

COS filer 0 COs filter 1 COS filter 2 COS filter 9
Par.: 12-38[0] Par.: 12-38[1] Par. 12-38[2] par. 12-23[9]
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5.2 Perfil de control FC

Cédigo de control conforme al perfil FCperfil de unidad. Instancias 100,
101, 103/150, 151, 153

Master — slave

cTw [ Speed ref. |

Bit
Nno.:{1514131211109876543210

130BA923.10

Tlustracion 5.1: (par. 8-10 7rama Cod. Control = perfil de
FC)

Bit Valor de bit = 0
00 Valor de referencia

Valor de bit = 1
Seleccion externa, bit menos

significativo

01 Valor de referencia Seleccidn externa, bit mas
significativo

02 Freno de CC Rampa

03 Inercia Sin inercia

04 Parada rapida Rampa

05 Mantener frecuencia de sali- Usar rampa

da

06 Parada de rampa al inicio de decel.

07 Sin funcion Reinicio

08 Sin funcion Veloc. fija

09 Rampa 1 Rampa 2

10 Datos no validos Datos validos

11 Sin funcion Relé 01 activado

Relé 04 activado

Seleccién bit menos significa-

12 Sin funcién

13 Ajuste de parametros
tivo

14 Ajuste de parametros Seleccidn bit mas significati-

Vo

15 Sin funcion Cambio de sentido

Explicacion de los bits de control

Bits 00/01

Los bits 00 y 01 se utilizan para seleccionar entre los cuatro valores de
referencia, los cuales estan preprogramados en par. 3-10 Referencia in-
terna, segun la tabla siguiente:

Valor de refe- Descripcion Bit 01 Bit 00
rencia pro-
gramada
1 3-10 [0] 0 0
2 3-10[1] 0 1
3 3-10[2] 1 0
4 3-10 [3] 1 1

5 Como se controla

iNOTA!

En par. 8-56 Selec. referencia interna, realice una se-
leccion para definir cdmo el bit 00/01 se direcciona con
la funcién correspondiente en las entradas digitales.

Bit 02, Freno de CC:

El bit 02 = "0" provoca el frenado de CC y la parada. La intensidad y
duracion de frenado se ajustan en par. 2-01 Intens. freno CC 'y
par. 2-02 Tiempo de frenado CC. El bit 02 = "1" lleva al empleo de rampa.
par. 3-41 Rampa 1 tiempo acel. rampa

Bit 03, Inercia:

El bit 03 = "0" hace que el convertidor de frecuencia “suelte” el motor
inmediatamente (los transistores de potencia se “desconectan”), por lo
que éste marcha por inercia hasta pararse.

El bit 03 = "1" hace que el convertidor de frecuencia arranque el motor
si se cumplen las demas condiciones de arranque.

iNOTA!

En par. 8-50 Seleccion inercia se elige la manera en
que el Bit 03 se direcciona con la correspondiente fun-
cién en una entrada digital.

Bit 04, Parada rapida:

E | bit 04 = "0" causa una parada en la que la velocidad del motor se
desacelera hasta pararse mediante el par. 3-81 Tiempo rampa parada
rapida.

Bit 05, Mantener frecuencia de salida:

El bit 05 = "0" hace que se mantenga la frecuencia de salida actual (en
Hz). La frecuencia de salida mantenida sélo puede cambiarse ahora por
medio de las entradas digitales par. 5-10 7erminal 18 entrada digital a
par. 5-15 Terminal 33 entrada digita/ programadas en Aceleracién y De-
celeracion.

iNOTA!
Si Mantener salida esta activada, el convertidor de fre-
cuencia solo puede pararse mediante:

. Bit 03, Paro por inercia
. Bit 02, Frenado de CC

. Entrada digital (par. 5-10 7erminal 18 entra-
da digital apar. 5-15 Terminal 33 entrada
digital) programada en Frenado de CC, Paro
por inercia o Reset y paro por inercia.
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Bit 06, Rampa de parada/arranque:

El Bit 06 = 0 produce una parada en la que la velocidad del motor decelera
hasta que éste se detiene mediante el parametro seleccionado derampa
de deceleracion. El Bit 06 = "1" hace que el convertidor de frecuencia

arranque el motor si las demas condiciones de arranque se han cumplido.

iNOTA!

Se puede realizar una seleccion en par. 8-53 Selec.
arranque, Seleccion de arranque, para definir como el
Bit 06, Parada de rampa/arranque, se direcciona con
la funcién correspondiente en una entrada digital.

Bit 07, Reset:
Bit 07 = "0" sin reset. Bit 07 = "1" reinicia una desconexion. Reset se

activa en el frente de la sefial, es decir, cuando cambia de "0" légico a
"1" ldgico.

Bit 08, Velocidad fija:
El Bit 08 = "1" hace que la frecuencia de salida se determine con el
par. 3-19 Velocidad fija [RPM].

Bit 09, Seleccion de rampa 1/2:

Bit 09 = "0" significa que la rampa 1 esta activa (par. 3-40 Rampa 1
tipo a par. 3-47 Rel. Rampal/Rampa-S comienzo dec.). Bit 09 = "1" sig-
nifica que la rampa 2 (par. 3-50 Rampa 2 tijpo a par. 3-57 Rel. Rampa2/
Rampa-S comienzo dec.) esta activa.

Bit 10, Datos no validos/datos validos:

Este bit indica al convertidor de frecuencia si debe utilizar o ignorar el
cddigo de control. E | bit 10 = '0' causa que se ignore el cédigo de control,
y e | bit 10 = '1' hace que se utilice. El cddigo de control siempre esta
contenido en el telegrama, con independencia del tipo de telegrama uti-
lizado, es decir, es posible desactivar el codigo de control si no se desea
utilizarlo en relacion con la actualizacién o lectura de parametros.
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Bit 11, Relé 01:
Bit 11 = "0" Relé no activado. El bit 11 = “1” significa que el relé 01 esta
activado, siempre que se haya seleccionado Bit codigo de control 11 en

par. 5-40 Relé de funcion.

Bit 12, Relé 02:
El bit 12 = “0" significa que el relé 02 no esta activado. El bit 12 = “1”
significa que se ha activado el relé 02, siempre que se haya seleccionado

Bit cddigo de control 12 en par. 5-40 Relé de funcion.

Bit 13/14, Seleccion de ajuste:
Los Bits 13 y 14 se utilizan para seleccionar entre los cuatro Ajustes de

mend, segun la siguiente tabla:

Ajuste Bit 14 Bit 13
1 0 0
2 0 1
3 1 0
4 1 1

La funcién solamente es posible cuando se selecciona Ajuste Multiple en
par. 0-10 Ajuste activo.

iNOTA!

Puede realizarse una seleccion en par. 8-55 Selec.
gjuste, Seleccionar ajuste, para definir como el bit
13/14 se direcciona con la funcion correspondiente en

las entradas digitales.

Bit 15, Cambio de sentido:

El Bit 15 = ‘0’ causa que no haya inversion del sentido de giro. El bit 15
= "1" causa que haya inversion. Nota: en los ajustes de fabrica, el cambio
de sentido se ajusta a digital en par. 8-54 Selec. sentido inverso. El bit
15 solo causa el cambio de sentido cuando se ha seleccionado Comuni-

cacion serie, Logico O o Logico Y.
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5.2.1 Cédigo de estado segun el perfil FCperfil de unidad (STW)

Slave — master

STW ‘ Output freq. ‘

Bit
Nno.:(1514131211109876543210

130BA924.10

Ilustracién 5.2: (par. 8-10 Trama Cod. Control)

Bit Valor de bit = 0 Valor de bit = 1

00 Control no preparado Ctrl. prep.

01 Convertidor no preparado  Convertidor preparado

02 Inercia Activar

03 Sin error Desconexién

04 Sin error Error (sin desconexion)

05 Reservado -

06 Sin error Bloqueo por alarma

07 Sin advertencia Advertencia

08 Velocidad # ref. Velocidad = referencia

09 Funcionamiento local Control de bus

10 Fuera del limite de frecuen- Limite de frecuencia OK
cia

11 Sin funcién En funcionamiento

12 Convertidor de frecuencia  Detenido, arranque automa-
oK tico

13 Tension OK Tension excedida

14 Par OK Par excedido

15 Térmica ok Térmica excedida

Explicacion de los bits de estado

Bit 00, Control preparado:

El Bit 00 = "0" significa que el convertidor de frecuencia se ha desconec-
tado. El bit 00 = “1” significa que estan preparados los controles del
convertidor de frecuencia, pero el componente de potencia no esta reci-
biendo necesariamente suministro eléctrico (en el caso de suministro
externo de 24 V a los controles).

Bit 01, Unidad preparada:
Bit 01 = "1". El convertidor de frecuencia esta listo para funcionar.

Bit 02, Paro por inercia:

Bit 02 = "0". El convertidor de frecuencia ha soltado el motor. Bit 02 =
"1". El convertidor de frecuencia puede arrancar el motor cuando se emita
un comando de arranque.

Bit 03, Sin error/Desconexidn:

El Bit 03 = "0" significa que el convertidor de frecuencia no esta en un
modo de fallo. El Bit 03 = "1" significa que el convertidor de frecuencia
se ha desconectado y necesita una sefal de reset para que se restablezca
el funcionamiento.

Bit 04, No hay error/error (sin desconexién):

El Bit 04 = "0" significa que el convertidor de frecuencia no estd en un
modo de fallo. El bit 04 = "1" significa que hay un error en el convertidor
de frecuencia, pero sin desconexion.

Bit 05, Reservado:
El bit 05 no se utiliza en el codigo de estado.

Bit 06, Sin error/blogueo por alarma:

El Bit 06 = "0" significa que el convertidor de frecuencia no estd en un
modo de fallo. El bit 06 = "1" significa que el convertidor de frecuencia
se ha desconectado y bloqueado.

Bit 07, Sin advertencia/advertencia:

Bit 07 = "0" significa que no hay advertencias. Bit 07 = "1" significa que
ha ocurrido una advertencia.

Bit 08, Velocidad# referencia/Velocidad = referencia:

El bit 08 = "0" significa que el motor esta funcionando pero la velocidad
actual es distinta a la referencia interna de velocidad. Por ejemplo, esto
puede ocurrir mientras la velocidad se acelera/desacelera durante el
arranque/parada. El Bit 08 = "1" significa que la velocidad del motor es
igual a la referencia interna de velocidad.

Bit 09, Funcionamiento local/control de bus:
El Bit 09 = "0" significa que [STOP/RESET] esta activo en la unidad de
control o que se ha seleccionado Control local en el par. 3-13 Lugar de

referencia. No es posible controlar el convertidor de frecuencia mediante
la comunicacion serie. El bit 09 = “1” significa que es posible controlar el
convertidor de frecuencia a través de la comunicacion serie / bus de
campo.

Bit 10, Fuera de limite de frecuencia:

El Bit 10 = "0" si la frecuencia de salida ha alcanzado el valor del
par. 4-11 Limite bajo veloc. motor [RPM] o par. 4-13 Limite alto veloc.
motor [RPM]. El bit 10 = 1" significa que la frecuencia de salida esta en
los limites definidos.

Bit 11, Sin funcionamiento/en funcionamiento:

El Bit 11 = "0" significa que el motor no esta en funcionamiento. El Bit 11
= "1" significa que el convertidor tiene una sefial de arranque o que la
frecuencia de salida es mayor de 0 Hz.

Bit 12, Convertidor OK/parado, autoarranque:

El bit 12 = "0" significa que no hay un exceso temporal de temperatura
en el inversor. El bit 12 = "1" significa que el inversor se ha parado debido
a una temperatura excesiva, pero que la unidad no se ha desconectado
y reanudara su funcionamiento cuando desaparezca la temperatura ex-

cesiva.

Bit 13, Tensién OK/Tensién sobrepasada:

El Bit 13 = "0" significa que no hay advertencias de tension. E | bit 13 =
"1" significa que la tension de CC en el circuito intermedio del convertidor
es demasiado baja o demasiado alta.

Bit 14, Par OK/limite de par sobrepasado:

El bit 14 = "0" significa que la corriente del motor es inferior al limite de
par seleccionado en los parametros 4-16 y 4-17 Limite de par. El Bit 14
= "1" significa que se ha sobrepasado el limite de par en los par. 4-16 y
4-17 Se ha superado el limite de par. El par nominal puede leerse en
par. 16-16 Par [Nm].

Bit 15, Térmica OK/Limite superado:

El Bit 15 = "0" significa que los temporizadores para la proteccion térmica
del motor y la proteccién térmica del convertidor de frecuencia no han
excedido el 100 %. Bit 15 = “1” significa que uno de los limites térmicos
ha superado el 100%.
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5.3 Perfil de control ODVA
5.3.1 Codigo de control bajo las instancias 20/70y 21/71

Ajustar par. 8-10 Trama Cod. Contro/ a ODVA. Bit 5, Control de red:
El bit 5 = “0” significa que el convertidor se controla desde las entradas
El c4digo de control en las instancias 20 y 21 se define como se muestra: estandar. El bit 5 = “1” significa que EIP controla el convertidor.
iNOTA!
Por favor, observe que los cambios afectaran a los pa-
Master — slave rametros 8-50 a 8-56.
cTw | Speed ref. RPM |
Bit \' Bit 6, Referencia de red:
No.:[1514131211109876543210 La referencia del bit 6 = “0” procede de las entradas estandar. La refe-
130BA925.10 rencia del bit 6 = “1” procede de EIP.
iNOTA!

Por favor, observe que los cambios afectaran a los
iNOTA!

Los bits 00 y 02 en la instancia 20 son idénticos a los

par. 3-15 Recurso de referencia 1 a par. 3-17 Recurso
de referencia 3. Con respecto a la velocidad de refe-
bits 00 y 02 en la mas amplia instancia 21. . ” .

rencia, consulte la seccion Valor de referencia de ve-

locidad del bus en las instancias 20/70 y 21/71.

) Instancia 20 Instancia 21
Bit Bit=0 Bit =1 Bit=0 Bit =1
00 Parada En marcha |Parada avan- Marcha
ce adelante
01 - = Parada Marcha
atras
02 Sin funcién Reset fallo |Sin funcién  Reset fallo
03 - - - -
04 - - - -
05 = = = Ctrl red
06 - - - Ref. red
07-15 - - - -

Explicacion de los bits:

Bit 0, Marcha adelante:

El bit 0 = "0" significa que el tiene un comando de parada. El bit 0 = "1"
da lugar a un comando de arranque y el empezara a poner en marcha el
motor en sentido horario.

Bit 1, Marcha atras:
El bit 1 = 0 da lugar a una parada del motor. El bit 1 = “1" da lugar a un

arranque del motor.

Bit 2, Reset fallo:

El bit 2 = “0” significa que la desconexion no se reinicia. El bit 2 = “1”
significa que la desconexidn si se reinicia.

Bit 3, Sin funcion:

El bit 3 no tiene funcion.

Bit 4, Sin funcién:

El bit 4 no tiene funcion.
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5.3.2 Cddigo de estado bajo las instancias 20/70y 21/71

El cddigo de estado en las instancias 70 y 71 se define del siguiente modo:

Slave — master

STW [ ActualRPM__|

Bit
Nno.:(1514131211109876543210

130BA926.10

iNOTA!
Los bits 00 y 02 en la instancia 70 son idénticos a los
bits 00 y 02 en la mas amplia instancia 71.

) Instancia 70 Instancia 71

Bit Bit=0 Bit =1 Bit=0 Bit =1
00 Sin fallo Alarma Sin fallo Alarma
01 = = = Advertencia
02 - Func. 1 ade- |- Func. 1 adelante

lante

03 - - - Func. 2 atras.
04 - - - Listo
05 = = = Ctrl de red
06 - - - Ref. de red
07 = = - En ref.
08-15 |- - Atributo estado

Explicacion de los bits:

Bit 0, Fallo:

El bit 0 = 0 significa que no hay ningln fallo en el convertidor de fre-
cuencia. El bit 0 = “1” significa que hay un fallo en el convertidor de
frecuencia.

Bit 1, Advertencia:

El bit 0 = “0” significa que no hay ninguna situacion poco habitual. El bit

0 = "“1” significa que ha surgido una condiciéon anémala.

Bit 2, En funcionamiento 1:

El bit 2 = “0" significa que el convertidor no esta en uno de estos estados
o que “Marcha 1" no se ha establecido. El bit 2 = “1” significa que el
atributo de estado del convertidor es activado o parando, o que se han
establecido al mismo tiempo el paro por fallo y el bit 0 (Marcha 1) del
cddigo de control.

Bit 3, En funcionamiento 2:

El bit 3 = “0” significa que el convertidor no esta en ninguno de estos
estados 0 que no se ha establecido “Marcha 2”. El bit 3 = “1” significa
que el atributo de estado del convertidor es activado o parando, o que se
han establecido al mismo tiempo el paro por fallo y el bit 0 (Marcha 2)
del cddigo de control.

Bit 4, Listo:
El bit 4 = “0” significa que el atributo de estado esta en otro estado. El
bit 4 = “1"” significa que el atributo de estado es listo, activado o parando.

Bit 5, Control desde red:
El bit 5 = “0” significa que el convertidor se controla desde las entradas

estandar. El bit 5 = “1” significa que EIP tiene el control (arranque, pa-
rada, cambio de sentido) del convertidor.

Bit 6, Ref. de red:
El bit 6 = “0” significa que la referencia procede de las entradas a la
unidad. El bit 6 = “1"” significa que la referencia procede de EIP.

Bit 7, En referencia:

E | bit 7 = "0" significa que el motor esta funcionando, pero que la velo-
cidad existente es diferente de la referencia interna de velocidad, por
ejemplo la velocidad esta acelerando/decelerando durante el arranque o
la parada. El bit 7 = “1"” significa que la velocidad del convertidor es igual
a la de referencia.

Bit 8 - 15, Atributo de estado:
(sblo en la instancia 71) Representan el atributo de estado de la unidad,

tal como se indica en la siguiente tabla:

Numero de bit Significado

(Especifico del proveedor)
Arranque

10 No listo

11 Listo

12 Activado

13 Parando

14 Paro por fallo

15 Con fallo

Para mas detalles de la velocidad real de salida, consulte la seccion Ve-
locidad real de salida, en las instancias 20/70 y 21/71.
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5.4 Manejo de referencias
5.4.1 Valor de referencia de velocidad del bus en las instancias 100-101-103/150-151-153

En el perfil del FC- (par. 8-10 = [0] perfil FC) la referencia se escala como un valor relativo normalizado en porcentaje. El valor se transmite en modo
hexadecimal:

0% = Ohex
100% = 4000hex
-100% = C000hex

Dependiendo del ajuste de par. 3-00 Rango de referencia, la referencia se escala desde — Max. hasta + Max. o de Min. a Max.

—100% 0% 100%
(CO00hex) (Ohex) (4000hex)
F;J]r'i_n'?gx—se*—#;?ox Reverse Forward
Par.3—03 0 Par.3—-03
Max reference Max reference
0% 100%
(Ohex) (4000hex)
L _
Par.3—-00 set to | |
[0] min—max L ___ 1 Forward
I |
Par.3-02 Par.3-03
1308A277.10 Min reference Max reference

La referencia real [Ref. %] del depende de los ajustes realizados en los siguientes parametros:

Par. 1-23 Frecuencia motor
Par. 1-25 Veloc. nominal motor
Par. 3-02 Referencia minima
Par. 3-03 Referencia maxima

Todas las referencias proporcionadas para el convertidor de frecuencia se afiaden al valor de referencia total. Si una referencia debe controlarse mediante
el bus de campo Unicamente, asegUrese de que el resto de entradas de referencia sean cero.

Esto significa que los terminales de entrada analdgica y digital no deben utilizarse para las sefales de referencia. Los ajustes predeterminados (0%)
deben mantenerse para las referencias internas en par. 3-10 Referencia interna.

iNOTA!
Si la referencia de velocidad del bus es negativa, y el cddigo de control contiene una sefial de marcha atras, la unidad funcionara en
sentido horario (- - es +).

La Frecuencia de salida real (MAV) se escala de la misma forma que la referencia.
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5.4.2 Valor de referencia de velocidad del bus, en las instancias 20/70y 21/71

Master — slave

16 bit

CTW

Speed ref. RPM

130BA941.10

El valor de referencia de velocidad deberia transmitirse al en forma de un cddigo de 16 bits. El valor se transmite directamente en RPM.
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6.1 Grupo de parametros 8-**

8-01 Puesto de control

Option: Funcion:
El ajuste de este parametro anula los ajustes de par. 8-50 Seleccion inercia a par. 8-56 Selec.
referencia interna.

[o] * Digital y cod. ctrl Control mediante el uso de la entrada digital y el codigo de control.

[1] Solo digital Control sélo mediante el uso de entradas digitales.

[2] Sélo cod. de control Control s6lo mediante el uso de cddigo de control.

8-02 Fuente codigo control

Selecciona la fuente del cddigo de control: una de las dos interfaces serie o de las cuatro opciones instaladas. Durante el arranque inicial, el convertidor
de frecuencia pone automaticamente este parametro a Opcion A[3] si detecta una opcion de bus de campo valida instalada en la ranura A. Si se retira

esa opcidn, el convertidor de frecuencia detecta un cambio en la configuracion, ajusta par. 8-02 Fuente codigo contro/de nuevo al valor predeterminado
RS485 FCy, a continuacion, el convertidor se desconecta. Si se instala una opcién después de la puesta en marcha inicial del equipo, el ajuste del
par. 8-02 Fuente cddigo control no cambiara, pero el convertidor de frecuencia se desconectara y mostrara en el display: Alarma 67 Cambio opcion.
Este parametro no se puede ajustar con el motor en marcha.

Option: Funcién:
[0] Ninguno

[1] FC RS485

[2] USB FC

[3]* Opcidn A

[4] Opcion B

[5] Opcién CO

[6] Opcion C1

[30] CAN externo

8-03 Valor de tiempo limite cod. ctrl.

Range: Funcion:

1.0 s* [0.1 - 18000.0 s] Introducir el tiempo méximo que debe transcurrir entre la recepcién de dos telegramas consecuti-
vos. Si se supera este tiempo, esto indica que la comunicacion en serie se ha detenido. Se ejecutara

entonces la funcion seleccionada en el par. 8-04 Funcion tiempo limite cod. ctrl.. El contador de
tiempo limite es activado por un cddigo de control valido.

8-04 Funcion tiempo limite cod. ctrl.

Seleccionar la funcion de tiempo limite. La funcién de tiempo limite se activa cuando el cddigo de control no es actualizado dentro del periodo de
tiempo especificado en el par. 8-03 Valor de tiempo limite cdd. ctri..

Option: Funcion:

[0] * No Reanuda el control a través del bus serie (bus de campo o estandar) utilizando el cédigo de control
mas reciente.

[1] Mant. salida Mantiene la frecuencia de salida hasta que se reanude la comunicacion.

[2] Parada Realiza una parada con reinicio automatico cuando se reanude la comunicacion.

[3] Velocidad fija Opera el motor a frecuencia de velocidad fija hasta que se reanude la comunicacion.

[4] Velocidad max. Opera el motor a maxima frecuencia hasta que se reanude la comunicacion.

[5] Parada y desconexion Detiene el motor y se reinicia el convertidor de frecuencia para rearrancar mediante el bus de campo,

mediante el botdn de reset del Operador digital o mediante una entrada digital.
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[7] Seleccion de ajuste 1 Cambia el ajuste tras el restablecimiento de la comunicacion posterior a un tiempo limite de cédigo
de control. Si la comunicacién se reanuda provocando que la situacion de tiempo limite desaparezca,
el par. 8-05 Funcion tiempo limite define si se reanuda el ajuste utilizado antes del tiempo limite o
si se mantiene el ajuste asignado a la funcién de tiempo limite.

[8] Seleccidn de ajuste 2 Consulte [7] Seleccion de ajuste 1

[9] Seleccion de ajuste 3 Consulte [7] Seleccion de ajuste 1

[10] Seleccion de ajuste 4 Consulte [7] Seleccion de ajuste 1
iNOTA!

La siguiente configuracion es necesaria para poder cambiar los ajustes tras un tiempo limite.
Ajuste el par. 0-10 Ajuste activo, como Ajuste multiple [9], y seleccione el enlace pertinente en el par. 0-12 Ajuste actual enlazado a.

8-05 Funcion tiempo limite
Option: Funcion:

Seleccionar la accion después de recibir un cédigo de control valido tras un tiempo limite. Este
parametro esta activo solamente si par. 8-04 Funcion tiempo limite ctrl. se ajusta a [Ajuste 1-4].

[0] Mantener ajuste Mantiene el ajuste seleccionado en par. 8-04 Funcion tiempo limite ctrl. y muestra una advertencia
hasta que cambia el estado de par. 8-06 Reiniciar tiempo limite ctrl.. Después, el convertidor de
frecuencia contindia con el ajuste original.

[1]* Reanudar ajuste Continta con el ajuste activo antes del tiempo limite.

8-06 Reiniciar si tiempo limite céd. ctrl.

Este parametro solo esta activo cuando se ha seleccionado la opcion Mantener ajuste [0] en par. 8-05 Funcion tiempo limite.

Option: Funcion:

[0] * No reiniciar Retiene el ajuste especificado en par. 8-04 Funcion tiempo limite cod. ctrl., tras un tiempo limite de
codigo de control.

[1] Reiniciar Devuelve el convertidor de frecuencia al ajuste original tras un tiempo limite de cddigo de control.
El convertidor de frecuencia lleva a cabo el reinicio e inmediatamente después vuelve al ajuste No
reiniciar [0].

8-10 Trama Céd. Control

Seleccione la interpretacion del codigo de control y del cddigo de estado correspondiente al bus de campo que se haya instalado. Sélo las selecciones
validas para el bus de campo que se haya instalado en la ranura A podran visualizarse en el display del Operador digital.

Para ver las pautas para la seleccion del perfi/ FC[0] y perfil PROFIdrive [1], consulte la seccion Comunicacion serie mediante la interfaz RS 485.
Para indicaciones adicionales sobre la seleccién del Perfil PROFIdrive [1], ODVA [5] y CANopen DSP 402 [7], consulte el Manual de funcionamiento
del bus de campo instalado.

Option: Funcion:
[0] * Protocolo FC

[1] Perfil PROFIdrive

[5] ODVA

[7] CANopen DSP 402

[8] MCO
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8-13 Codigo de estado configurable STW
Option: Funcion:

Este parametro permite la configuracion de los bits 12 a 15 del cédigo de estado.

[0] Sin funcion

[1]* Perfil por defecto La funcién se corresponde al perfil predeterminado seleccionado en el par. 8-10 7rama control.
[2] Sélo alarma 68 Se ajusta solo en caso de una alarma 68.

[3] Desc. excl. alarma 68 Se ajusta en caso de desconexion, excepto si la desconexion la ejecuta una alarma 68.

[16] Estado DI T37 Este bit indica el estado del terminal 37.

"0” indica T37 bajo (parada segura)
“1” indica T37 alto (normal)

8-14 Configurable Control Word CTW
Option: Funcion:

Determina si el bit 10 del cddigo de control se activa con nivel bajo o con nivel alto.

[0] None
[1] * Profile default
[2] CTW Valid, active low

8-50 Seleccion inercia

Option: Funcion:
Seleccionar el control de la funcion de inercia a través de los terminales (entrada digital) y/o a través
del bus.

[0] Entrada digital Activa el arranque a través de una entrada digital.

[1] Bus Activa el comando de arranque a través del puerto de comunicacion serie o de la opcion de bus de
campo.

[2] Ldgico Y Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, Y adicio-

nalmente a través de una de las entradas digitales.

[31* Ldgico O Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, O a través
de una de las entradas digitales

iNOTA!
Este parametro sélo esta activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctrl.

8-51 Seleccion parada rapida

Seleccionar el control de la funcién de parada rapida mediante los terminales (entrada digital) y/o a través del bus.

Option: Funcion:
[0] Entrada digital
[1] Bus
[2] Ldgico Y
[3]* Ldgico O
iNOTA!

Este parametro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cddigo de control.
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8-52 Seleccion freno CC
Option: Funcion:

Seleccionar el control de la funcion de freno de CC a través de los terminales (entradas digitales)
y/o a través del bus de campo.

[0] Entrada digital Activa el arranque a través de una entrada digital.

[1] Bus Activa el comando de arranque a través del puerto de comunicacion serie o de la opcion de bus de
campo.

[2] Ldgico Y Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacién serie, Y adicio-

nalmente a través de una de las entradas digitales.

[3] * Ldgico O Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, O a través
de una de las entradas digitales

iNOTA!
Este pardmetro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctrl.

8-53 Selec. arranque

Option: Funcion:
Seleccionar el control de la funcion de arranque del convertidor de frecuencia a través de los ter-
minales (entrada digital) y/o a través del bus de campo.

[0] Entrada digital Activa el arranque a través de una entrada digital.

[1] Bus Activa el comando de arranque a través del puerto de comunicacion serie o de la opcion de bus de
campo.

[2] Ldgico Y Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacién serie, Y adicio-

nalmente a través de una de las entradas digitales.

[3] * Ldgico O Activa el comando de arranque a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, O a través
de una de las entradas digitales

iNOTA!
Este pardmetro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctri.

8-54 Selec. sentido inverso
Option: Funcion:
[0] Entrada digital Seleccionar el control de la funcion inversa del convertidor de frecuencia a través de los terminales

(entrada digital) y/o el bus de campo.

[1] Bus Activa el comando de cambio de sentido mediante el puerto de comunicacion serie o mediante la
opcién de bus de campo.

[2] Ldgico Y Activa el comando de cambio de sentido a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie,
Y adicionalmente a través de una de las entradas digitales.

[3]* Ldgico O Activa el comando de cambio de sentido a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie,
0 a través de una de las entradas digitales.

iNOTA!
Este parametro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctrl.
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8-55 Selec. ajuste

Option:

[0] Entrada digital
[1] Bus

[2] Ldgico Y

[3]* Ldgico O

Funcién:
Seleccionar el control del ajuste del convertidor de frecuencia a través de los terminales (entrada
digital) y/o mediante el bus de campo.

Activa la seleccidn de ajuste mediante una entrada digital.

Activa la seleccion de ajustes a través del puerto de comunicacion en serie o mediante la opcion de
bus de campo.

Activa la seleccidn de ajustes a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, Y adicional-
mente, a través de una de las entradas digitales.

Activar la seleccién de ajustes a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie, O a través
una de las entradas digitales.

iNOTA!

Este parametro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctri.

8-56 Selec. referencia interna

Option:

Funcion:
Seleccionar el control de la seleccion de la referencia interna del convertidor de frecuencia a través
de los terminales (entrada digital) y/o del bus de campo.

[0] Entrada digital Activa la seleccion de referencia interna a través de una entrada digital.

[1] Bus Activa la seleccion de la referencia interna a través del puerto de comunicacion en serie o de la
opcidn de bus de campo.

[2] Ldgico Y Activa la seleccion de la referencia interna a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie,
Y adicionalmente, a través de una de las entradas digitales.

[3] * Ldgico O Activa la seleccién de la referencia interna a través de bus de campo/puerto de comunicacion serie,
0 a través de una de las entradas digitales.

iNOTA!

Este parametro solo estd activo si par. 8-01 Puesto de control se ajusta a [0] Digital y cod. ctri.
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6.2 Grupo de parametros 12-**
6.2.1 Ajustes de IP

12-00 Asignacion de direccion IP

Option: Funcion:
Selecciona el método de asignacion de direcciones IP.
[0] * Manual La direccion IP puede ajustarse en el parametro 12-01 Direccion IP.
[1] DHCP La direccion IP se asigna a través del servidor DHCP.
[2] BOOTP La direccion IP se asigna a través del servidor BOOTP.

12-01 Direccion IP

Range: Funcion:
[000.000.000.000 - Configura la direccion IP de la opcion. Sélo lectura si el par. 12-00 esta ajustado como DHCP o
255.255.255.255] BOOTP.

12-02 Mascara de subred

Range: Funcion:
[000.000.000.000 - Configura la mascara de subred IP de la opcion. Sélo lectura si el par. 12-00 estd ajustado como
255.255.255.255] DHCP o BOOTP.

12-03 Puerta de enlace predeterminada

Range: Funcion:
[000.000.000.000 — Configura la puerta de enlace IP predet. de la opcidn. Sdlo lectura si el par. 12-00 esta ajustado
255.255.255.255] como DHCP o BOOTP.

12-04 Servidor DHCP
Range: Funcion:
[000.000.000.000 — Solo lectura Muestra la direccién IP del servidor DHCP o BOOTP encontrado.
255.255.255.255]

iNOTA!
Es necesario un ciclo de potencia después de ajustar manualmente los parametros de IP.

12-05 Caducidad de asignacion
Range: Funcién:

[dd:hh:mm:ss] Sdlo lectura Muestra el tiempo de asignacion restante de la direccion IP asignada por DHCP.

12-06 Servidores de nombres
Option: Funcion:
Direcciones IP de los servidores DNS. Puede asignarse automaticamente si se usa DHCP.
[0] DNS principal
[1] DNS secundaria

12-07 Nombre de dominio
Range: Funcion:

En blanco  [0-19 caracteres] Nombre de dominio de la red conectada. Puede asignarse automaticamente si se usa DHCP.

12-08 Nombre de host
Range: Funcion:

En blanco  [0-19 caracteres] Nombre Iégico (dado) de la opcidn.
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12-09 Direccion fisica
Range: Funcion:
[00:1B:08:00:00:00 — 00:1B: Solo lectura, muestra la direccion fisica (MAC) de la opcion.
08:FF:FF:FF]

6.2.2 Parametros enlace Ethernet

12-1*% Parametros enlace Ethernet

Option: Funcion:

Se aplica a todo el grupo de parametros.
[0] Puerto 1
[1] Puerto 2

12-10 Estado de la conexion

Option: Funcion:

Solo lectura. Muestra el estado de la conexion de los puertos Ethernet.
[0] Sin conexion
[1] Conexion

12-11 Duracion de la conexion

Option: Funcion:
Duracion de la conexion Puerto 1 Solo lectura Muestra la duracion del vinculo presente en cada puerto en dd:hh:mm:ss.
(dd:hh:mm:ss)

12-12 Negociacion automatica

Option: Funcion:

Configura la negociacién autom. de los par. de enlace Ethernet para cada puerto: Sf o NO.
[0] Desactivado Velocidad de conexiony Conexion Ddplex pueden configurarse en los par. 12-13 y 12-14.
[1] on

12-13 Velocidad de la conexion
Option: Funcion:

Fuerza la veloc. de vinculo de cada puerto a 10 o 100 Mbps. Si el par. 12-12 esta ajustado como
Si, este parémetro es de sélo lectura y muestra la veloc. real. Si no hay ninglin vinculo, se muestra

“Ninguno”.
[0] * Ninguno
[1] 10 Mbps
[2] 100 Mbps

12-14 Conexion Duplex

Option: Funcion:
Fuerza el diplex en cada puerto a Dlplex completo o Semiduplex. Si el par. 12-12 estd ajustado
como Si, este par. es de sélo lectura.

[0] Semiduplex

[1] * Dulplex completo
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6.2.3 Datos de proceso

12-20 Instancia de control

Range: Funcion:
[Ninguna, 20, 21, 100, 101, 103]  Sdlo lectura Muestra el punto de conexion de origen-destino. Si no hay conexion CIP, se muestra
“Ninguna”.

12-21 Escritura config. datos proceso
Range: Funcion:
[[0 - 9] PCD lectura 0 - 9] Configuracién de datos de proceso legibles.

iNOTA!
Para la configuracion de par. de 2 cédigos (32 bits) de lectura/escritura, use 2 matrices consecutivas en los par. 12-21y 12-22.

12-22 Lectura config. datos proceso
Range: Funcion:
[[0 - 9] PCD lectura 0 - 9] Configuracion de proceso legibles.

12-28 Grabar valores de datos
Option: Funcion:

Este par. activa una funcion que guarda todos los valores de par. en la memoria no volatil (EEPROM)

para asi conservarlos al apagar el equipo.
El parametro vuelve a “No”.

[0] * Desactivado La funcion de almacenamiento esta inactiva.

[1] Grabar todos los ajustes Todos los valores de los parametros se almacenaran en la memoria no volatil en los cuatro ajustes.

12-29 Almacenar siempre

Option: Funcion:
Activa la funcién que permite guardar siempre los datos de par. recibidos en la memoria no volatil
(EEPROM).

[0] * Desactivado

[1] On
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6.2.4 EtherNet/IP

12-30 Parametro de advertencia

Range: Funcion:
[0000 — FFFF hex] Solo lectura. Muestra el codigo de estado de 16 bits especifico de EtherNet/IP.
Bit Descripcion
0 Propio
1 Sin uso
2 Sin configurar
3 Sin uso
4 Sin uso
5 Sin uso
6 Sin uso
7 Sin uso
8 Fallo no importante subsanable
9 Fallo no importante irrecuperable
10 Fallo importante subsanable
11 Fallo importante irrecuperable
12 Sin uso
13 Sin uso
14 Sin uso
15 Sin uso

12-31 Referencia de red

Option: Funcion:
Sélo lectura. Muestra la fuente de referencia en las instancias 21/71.
[0] * Desactivado La referencia de la red no esta activa.
[1] On La referencia de la red esta activa.
Option: Funcion:
Sélo lectura. Muestra la fuente de control en la instancia 21/71.
[0] * Desactivado El control mediante la red no esta activo.
[1] On El control mediante la red esta activo
12-33 Revision CIP
Option: Funcion:
Solo lectura. Muestra la version CIP del software de opcion.
[0] Version principal (00 - 99)
[1] Version secundaria (00 - 99)
Range: Funcion:
1100 [0 —9999] Solo lectura. Muestra el cédigo de prod. CIP.
(“aDVanced
AC Drive”)
1110
(“aDVanced
AC Drive”)*
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12-37 Temporizador de inhibicion COS
Range: Funcion:

[0 — 65.535 ms] Sdlo lectura Cambio de estado temporizador de inhibicion. Si la opcidn esta configurada para fun-
cionar en modo COS, este temporizador puede configurarse en el telegrama Forward Open para
impedir que los datos PCD cambiantes generen demasiado trafico de red. Muestra el tiempo en
milisegundos; 0 = desactivado.

12-38 Filtro COS
Range: Funcion:

[[0 - 9] Filtro 0 — 9 (0000 - Filtros PCD de cambio de estado. Configura una mascara de filtro para cada dato del proc. cuando
FFFFhex)] esta en modo COS. Cada bit de los PCD puede filtrarse.

6.2.5 Otros servicios Ethernet

12-80 Servidor FTP

Option: Funcion:
[0] * Desactivar Desactiva el servidor FTP integrado.
[1] Activar Activa el servidor FTP integrado.

12-81 Servidor HTTP

Option: Funcion:
[o] * Desactivar Desactiva el servidor HTTP (web) integrado.
[1] Activar Activa el servidor HTTP (web) integrado.

12-82 Servicio SMTP

Option: Funcion:
[0] * Desactivar Desactiva el servicio SMTP (correo electrnico) en la opcion.
[1] Activar Activa el servicio SMTP (correo electrénico) en la opcion.

12-89 Puerto del canal contenedor transparente

Range: Funcion:

0* [0 —9999] Configura el nim. de puerto TCP para el canal de zdcalo transparente. De este modo, los telegra-
masdel FC pueden enviarse de forma transp. por Ethernet mediante TCP. El valor por omision es
4000, 0 significa desactivado

6.2.6 Ajustes avanzados de EtherNet

12-90 Diagnostico de cableado
Option: Funcion:
Activa/desactiva la funcion de diagnéstico de cableado avanzado. Si estd activada, la distancia a los

errores de cableado puede leerse en el par. 12-93. Una vez finalizado el diagnéstico, los par. vuelven
a los ajustes predeterminados.

[o] * Desactivar
[1] Activar
iNOTA!

La funcion de diagnostico de cableado solo se emitird en puertos en los que no haya vinculo (véase par. 12-10, Estado del vinculo)
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12-91 Cruce automatico

Option: Funcion:

[0] Desactivar Desactiva la funcién de cruce automatico.

[1] * Activar Activa la funcion de cruce automatico.
iNOTA!

La desact. de esta funcién requiere que los cables Ethernet cruzados conecten las opciones en cadena.

12-92 Vigilancia IGMP

Option: Funcion:
Esto impide la inundacion de la pila de protocolos Ethernet enviando Unicamente paquetes de
transm. multiple a los puertos que forman parte de un grupo de transm. mult.

[0] Desactivar Desactiva la funcion de vigilante IGMP.

[1] * Activar Activa la funcién de vigilante IGMP.

12-93 Long. de cable erronea

Option: Funcion:
Si “Diagndstico de cableado” esta activado en el par. 12-90, el switch integrado esta disponible a
través del reflectémetro del dominio del tiempo (TDR). Esta es una técnica de medicion que detecta
los problemas de cableado habituales (circuitos abiertos, cortocircuitos, problemas de impedancia
o cortes en los cables de transmision). La distancia entre la opcion y el error se muestra en metros
con una precision de +/-2 m. Valor 0 = sin errores.

[0] Puerto de longitud de error 1 (0 —
200 m)

[1] Puerto de longitud de error 2 (0 —
200 m)

12-94 Proteccion transmision miiltiple
Option: Funcion:

El switch integrado puede proteger el sist. ante la recepcion de demasiados paquetes de transmi-

sion, que pueden ahorrar recursos de red. El valor indica un porcentaje del ancho de banda total
que se permite para transmitir mensajes.

Ejemplo:

El valor "OFF" significa que el filtro esta desactivado, todos los mensajes de transmision se emitiran.
El valor "0%" significa que no se emitira ningin mensaje de transmision. Un valor del "10%" significa
que el 10% del ancho de banda total queda permitido para la transmision de mensajes, si la cantidad
de los mensajes emitidos aumenta por encima del umbral del 10%, quedaran bloqueados.

[0] Puerto de valor de proteccion 1 (*Off
—20%)

[1] Puerto de valor de proteccién 2 (*Off
- 20%)

12-95 Filtro transmision multiple

Option: Funcion:
Aplicable al par. 12-94; “Proteccion transmision multiple” debe incluir también telegramas de trans-
mision multiple.

[0] Sélo transmision
[1] Transmision y transmisiones multi-
ples

MG.35.]1.05 45



6 Parametros MCA 121 EtherNet/IP

12-98 Contadores de interfaz

Option: Funcion:
Solo lectura. Pueden usarse contadores de interfaz avanz. desde el switch integrado, para solucionar
probl. de poca importancia. El par. muestra la suma del puerto 1+2.

[0] Entrada octetos

[1] Entrada Paquetes Unicast (emision
Unica)

[2] Entrada paquetes no Unicast (sin

emision unica)

[3] Entrada desechos

[4] Entrada errores

[5] Entrada protocolos desconocidos

[6] Salida octetos

[7]1 Salida paquetes Unicast (emision
Unica)

[8] Salida paquetes no Unicast (sin emi-
sién Unica)

[9] Salida desechos

[10] Salida errores

12-99 Contadores de medios

Option: Funcion:
Solo lectura. Pueden usarse contadores de interfaz avanz. desde el switch integrado, para solucionar
probl. de poca importancia. El par. muestra la suma del puerto 1+2.

[0] Errores de alineacion

[1] Errores FCS

[2] Colisiones Unicas

[3] Colisiones multiples

[4] Errores de prueba SQE
[5] Errores aplazados

[6] Colisiones tardias

[7] Colisiones excesivas

[8] Errores de transmision MAC
[9] Errores de la portadora
[10] Marco demasiado largo
[11] Errores de recepcion MAC

46 MG.35.]1.05



MCA 121 EtherNet/IP 6 Parametros

6.3 Lista de parametros

Par. n° # Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up Cambio durante Indice de Tipo
(4 ajustes)  funcionamiento  conversion
8-0* Ajustes generales
8-01 Puesto de control [0] Digital y cod. ctrl All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Fuente cédigo control null All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Valor de tiempo limite cod. ctrl. 1.0s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 Funcidn tiempo limite cdd. ctrl. null 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 Funcién tiempo limite [1] Reanudar ajuste 1 set-up TRUE - uint8
8-06 Reiniciar si tiempo limite cod. ctrl. [0] No reiniciar All set-ups TRUE - Uint8
8-07 Accionador diagnéstico [0] Desactivar 2 set-ups TRUE - Uint8
8-1* Aj. cdd. ctrl.
8-10 Trama Cod. Control [0] Protocolo FC All set-ups TRUE - Uint8
8-13 Cddigo de estado configurable STW null All set-ups TRUE - Uint8
8-14 Configurable Control Word CTW [1] Profile default All set-ups TRUE - Uint8
8-3* Ajuste puerto FC
8-30 Protocolo [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Direccion 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 Veloc. baudios port FC null 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 Paridad de puerto FC [0] Impar 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 Estimated cycle time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 Retardo respuesta min. 10 ms All set-ups TRUE =3 Uint16
8-36 Retardo respuesta max. ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 Retardo max. intercarac. ExpressionLimit 1 set-up TRUE =5 Uint16
8-4* Conf. protoc. FC MC
8-40 Seleccion de telegrama [1] Telegram.estandar1l 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Param. para sefiales All set-ups FALSE - Uint16
8-42 Config. escritura PCD ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
8-43 Config. lectura PCD ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
8-5* Digital/Bus
8-50 Seleccion inercia [3] Logico O All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Seleccion parada rapida [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-52 Seleccién freno CC [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-53 Selec. arranque [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-54 Selec. sentido inverso [3] Lgico O All set-ups TRUE - Uint8
8-55 Selec. ajuste [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-56 Selec. referencia interna [3] Légico O All set-ups TRUE - Uint8
8-8* FC Port Diagnostics
8-80 Bus Message Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 Bus Error Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 Slave Messages Rcvd 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 Slave Error Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Vel. fija bus1
8-90 Veloc Bus Jog 1 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Veloc Bus Jog 2 200 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
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Par. n® # Descripcion del parametro Valor predeterminado 4-set-up Cambio durante  Indice de Tipo
(4 ajustes) funcionamiento  conversion
12-0* IP Settings
12-00 IP Address Assignment [0] MANUAL 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 IP Address 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-02 Subnet Mask 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-03 Default Gateway 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-04 DHCP Server 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 Lease Expires ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 Name Servers 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-07 Domain Name 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 VisStr[48]
12-08 Host Name 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 VisStr[48]
12-09 Physical Address 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Ethernet Link Parameters
12-10 Link Status [0] No Link 1 set-up TRUE - Uint8
12-11 Link Duration ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 Auto Negotiation [1]Si 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 Link Speed [0] None 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 Link Duplex [1] Full Duplex 2 set-ups TRUE - Uint8
12-2* Process Data
12-20 Control Instance ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 Process Data Config Write ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint16
12-22 Process Data Config Read ExpressionLimit All set-ups TRUE - uint16
12-28 Store Data Values [0] No All set-ups TRUE - Uint8
12-29 Store Always [0] No 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP
12-30 Warning Parameter 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
12-31 Net Reference [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 Net Control [0] No 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 CIP Revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 CIP Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 EDS Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 COS Inhibit Timer 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 COS Filter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP
12-40 Status Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uintl6
12-41 Slave Message Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-42 Slave Exception Message Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* Other Ethernet Services
12-80 FTP Server [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 HTTP Server [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 SMTP Service [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-89 Transparent Socket Channel Port 4000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-9* Advanced Ethernet Services
12-90 Cable Diagnostic [0] Desactivado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 MDI-X [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 IGMP Snooping [1] Activado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 Cable Error Length 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 Broadcast Storm Protection -1% 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 Broadcast Storm Filter [0] Broadcast only 2 set-ups TRUE - Uint8
12-98 Interface Counters 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-99 Media Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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6.4 Tipos de datos
6.4.1 Tipos de datos admitidos por el "aDVanced AC Drive”

indice de conversién

Este nimero a la izquierda se refiere a un nimero de conversion de la parte derecha que se utiliza al escribir o leer en los parametros.

indice de conversi6n Factor de conversion
67 1/60
6 1000000
5 100000
4 10000
3 1000
2 100
1 10
0 1
-1 0,1
2 0,01
-3 0,001
-4 0,0001
-5 0,00001
-6 0,000001
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7 Localizacion de averias

7.1.1 Busqueda de averias paso a paso

Comprobar: LED

La opcion contiene dos LED para indicar el estado del dispositivo y de la red. Durante el funcionamiento normal, el MS y como minimo un LED NS mostrara

una luz verde constante.

7 Localizacion de averias

Estado LED Descripcion
En espera Verde: EmEEEEN Verde intermitente | El dispositivo necesita ser puesto en marcha
El dispositivo estd opera- |Verde: N Verde solido El dispositivo esta operativo
tivo
Fallo importante subsa- EEEEEER Rojo intermitente | El dispositivo ha detectado un fallo subsanable (MAR)
nable
Fallo importante irrecupe- | Rojo: I NN Rojo sdlido El dispositivo ha detectado un fallo no recuperable
rable (MAU)
Comprobacién automati- |[Rojo: EmEEEmmE Rojo/verde inter- |La opcién EIP esta en modo de comprobacion automa-
ca Verde: EEEEEN mitente tica
Tabla 7.1: MS: Estado del médulo
Estado LED Descripcion
Sin conexiones Verde: Em EEEEN Verde intermitente | NO hay ninguna conexién CIP establecida con el dispo-
sitivo
Conectado Verde: I Verde sdlido Se ha establecido (como minimo) una conexién CIP con

el dispositivo

Tiempo limite de cone- | Rojo: EEEEEN

Rojo intermitente

Ha pasado el tiempo limite de una o mas conexiones CIP

Xién

Duplicar IP Rojo: NN Rojo sdlido La direccion IP asignada al dispositivo ya esta siendo
utilizada

Comprobacién automati- |[Rojo: mmmm mmm Rojo/verde inter- |La opcion EIP esta en modo de comprobacion automa-

ca Verde B EEEEN mitente tica

Tabla 7.2: NS1 + NS2: Estado de red (uno por puerto)

Comprobar: Estado de la conexion

El estado de la conexidn de Ethernet no puede identificarse mediante los LED si no hay una conexion CIP establecida.

Utilice el par. 12-10, Estado de la conexion para verificar el estado de la conexion.

Utilice el par. 12-11, Duracion de la conexion para verificar si la conexion tiene continuidad.

El pardmetro mostrara la duracién de la conexion presente y se preajustara a 00:00:00:00 si la conexion se interrumpe.

Comprobar: Cableado

En algunos casos extrafios de mala configuracion del cableado, puede que la opcidn muestre los ajustes de una conexidn, pero no se produce ninguna

comunicacion. Intercambiar el cable en caso de duda.

Comprobar: Direccion IP

Verificar si la opcion tiene una direccién IP valida (consulte la seccién: Configuracion IP) en el par. 12-01, Direccion IP. Si la opcion ha identificado una
direccion IP NS duplicada, los LED se iluminaran en rojo. Si la opcidn se ajusta para BOOTP o DHCP, verifique si un servidor BOOTP o DHCP esté conectado

en el par. 12-04, Servidor DHCP. Si no hay ningun servidor conectado, el parametro mostrara el valor: 000.000.000.000.
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7.1.2 Cédigo de alarma y Codigo de advertencia

El cddigo de alarma y el codigo de advertencia se muestran en el display en formato hexadecimal. Si hay mas de una advertencia o alarma, se muestra
la suma de todas ellas. Los cddigos de alarma y de advertencia también pueden mostrarse en los par. del 16-90 al 16-95. Para obtener mas informacion

sobre las alarmas y advertencias individuales, consulte: la Guia de Disefio “aDVanced AC Drive”.

iNOTA!
Recuerde que la disponibilidad de las alarmas y advertencias individuales dependen del tipo del convertidor de frecuencia: las series
“aDVanced AC Drive”.

Mensajes de advertencia y de alarma

Existe una diferencia clara entre las alarmas y las advertencias. En el caso de una alarma, el convertidor de frecuencia entrara en una condicion de fallo.
Después de eliminar la causa de la alarma, el maestro tendra que aceptar el mensaje de alarma para que el convertidor de frecuencia empiece a funcionar
de nuevo. Por otro lado, una advertencia puede producirse cuando surge una condicién de advertencia y desaparecer cuando las condiciones vuelven a
ser normales sin interferir en el proceso.

Advertencias

Las advertencias del convertidor de frecuencia se representan con un solo bit en un cédigo de advertencia. Un cddigo de advertencia siempre es un
parametro de accion. El estado de bit FALSE [0] (Falso) significa que no hay ninguna advertencia, mientras que el estado de bit TRUE [1] (Verdadero)
indica una advertencia. Cada bit tienen un mensaje de cadena de texto correspondiente. Ademas del mensaje de codigo de advertencia, el maestro
también serd informado a través de un cambio en el cddigo de estado.

Alarmas

Después de un mensaje de alarma, el convertidor de frecuencia entrara en una condicion de fallo. Sélo podra reanudar el funcionamiento del convertidor
de frecuencia después de que se haya resuelto el fallo y de que el maestro haya aceptado el mensaje de alarma por un bit en el Codigo de control. Todas
las alarmas del convertidor de frecuencia se representan mediante un Gnico bit en un cddigo de alarma. Un cddigo de alarma siempre es un parametro
de accion. El estado de bit FALSE [0] (Falso) significa que no hay ninguna alarma, mientras que el estado de bit TRUE [1] (Verdadero) indica alarma. En

CIP, las alarmas se dividen en dos categorias:
- Fallos importantes subsanables
- Fallos importantes no subsanables

Consulte las siguientes secciones para obtener una clasificacion de los fallos especificos.
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Bit (Hex) Codigo de alarma (par. 16-90) Clasificacion CIP
00000001 Comprobacion del freno -
00000002 Temp. excesiva de la tarjeta de alim. MAR
00000004 Fallo Tierra MAU
00000008 Exceso de temperatura en la tarjeta de control -
00000010 Tiempo limite de cddigo de control MAR
00000020 Limite de par MAU
00000040 Intensidad excesiva MAR
00000080 Sobretemp. del termistor del motor MAR
00000100 Motor ETR Sobretemperatura MAR
00000200 Sobrecarga del inversor MAR
00000400 Tension de enlace CC baja MAR
00000800 Tensidn de enlace CC alta MAR
00001000 Cortocircuito MAU
00002000 Fallo en la carga de arranque MAR
00004000 Pérdida de fase alim. MAU
00008000 AMA incorrecto MAR
00010000 Err. cero activo MAR
00020000 Fallo interno MAU
00040000 Sobrecar freno MAU
00080000 Falta fase U motor MAU
00100000 Falta fase V motor MAU
00200000 Falta fase W motor MAU
00400000 Fallo de bus de campo MAR
00800000 Fallo alim. 24V MAU
01000000 Fallo de red MAR
02000000 Fallo de alimentacion de 1,8 V MAU
04000000 Cortocircuito de resistencia de freno MAR
08000000 Fallo del chopper de frenado MAR
10000000 Cambio de opcion -
20000000 Convert inic. -
40000000 Parada de seguridad MAR
80000000 Freno mecan. bajo -

MAR = Fallo subsanable importante
MAU = Fallo irrecuperable importante
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Bit (Hex) Codigo de alarma 2 (par. 16-91) Bit (Hex) Codigo de advertencia (par. 16-92)
00000001 Descon. servicio, lectura / escritura 00000001 Comprobacion del freno
00000002 Reservado 00000002 Temp. excesiva de la tarjeta de alim.
00000004 Desconexion servicio, codigo descriptivo / pieza de 00000004 Fallo Tierra

recambio 00000008 Exceso de temperatura en la tarjeta de control
00000008 Reservado 00000010 Tiempo limite de cddigo de control
00000010 Reservado 00000020 Intensidad excesiva
00000020 Falta de caudal 00000040 Limite de par
00000040 Bomba seca 00000080 Sobretemp. del termistor del motor
00000080 Fin de curva 00000100 Motor ETR Sobretemperatura
00000100 Correa rota 00000200 Sobrecarga del inversor
00000200 Descarga alta 00000400 Tension de enlace CC baja
00000400 Arranque fallido 00000800 Tension de enlace CC alta
00000800 Limite de velocidad 00001000 Tension de CC baja
00001000 Reservado 00002000 Tension alta CC
00002000 Reservado 00004000 Pérdida de fase alim.
00004000 Reservado 00008000 Sin motor
00008000 Reservado 00010000 Err. cero activo
00010000 Reservado 00020000 10 V bajo
00020000 Error de KTY 00040000 Lim. potenc. resist. freno
00040000 Error de ventiladores 00080000 Cortocircuito de resistencia de freno
00080000 Error de ECB 00100000 Fallo del chopper de frenado
00100000 Reservado 00200000 Limite de velocidad
00200000 Reservado 00400000 Fallo comunicacién bus de campo
00400000 Reservado 00800000 Fallo alim. 24V
00800000 Reservado 01000000 Fallo de red
01000000 Reservado 02000000 Limite de intensidad
02000000 Reservado 04000000 Temperatura baja
04000000 Reservado 08000000 Limite tension
08000000 Reservado 10000000 Pérdida del encoder
10000000 Reservado 20000000 Limite de la frecuencia de salida
20000000 Reservado 40000000 Parada de seguridad
40000000 Tarjeta termistor ATEX PTC 80000000 Cédigo de estado ampliado
80000000 Fallo peligroso
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Bit (Hex) Codigo de advertencia 2 (par. 16-93) Bit (Hex) Sélo codigo de estado ampliado (par. 16-94)
00000001 Arr. retardado 00000001 En rampa

00000002 Parada retardada 00000002 AMA en funcionamiento
00000004 Fallo reloj 00000004 Arranque CW/CCW
00000008 El modo incendio estaba activo 00000008 Enganche abajo
00000010 Reservado 00000010 Enganche arriba
00000020 Falta de caudal 00000020 Realim. alta

00000040 Bomba seca 00000040 Realim. baja

00000080 Fin de curva 00000080 Intensidad salida alta
00000100 Correa rota 00000100 Intensidad salida baja
00000200 Descarga alta 00000200 Frecuencia de salida alta
00000400 Reservado 00000400 Frecuencia de salida baja
00000800 Reservado 00000800 Test freno OK

00001000 Reservado 00001000 Frenado max.

00002000 Reservado 00002000 Frenado

00004000 Reservado 00004000 Fuera rango veloc.
00008000 Reservado 00008000 Ctrol.Sobreint. Activa
00010000 Reservado 00010000 Freno de CA

00020000 Advertencia KTY 00020000 Temporizador de bloqueo con contrasefia
00040000 Advertencia ventiladores 00040000 Proteccidn por contrasefia
00080000 Advertencia ECB 00080000 Referencia alta
00100000 Reservado 00100000 Referencia baja
00200000 Reservado 00200000 Ref. local/Ref. remota
00400000 Reservado 00400000 Reservado

00800000 Reservado 00800000 Reservado

01000000 Reservado 01000000 Reservado

02000000 Reservado 02000000 Reservado

04000000 Reservado 04000000 Reservado

08000000 Reservado 08000000 Reservado

10000000 Reservado 10000000 Reservado

20000000 Reservado 20000000 Reservado

40000000 Tarjeta termistor ATEX PTC 40000000 Reservado

80000000 Reservado 80000000 Reservado
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Bit (Hex) Sélo codigo de estado ampliado 2 (par. 16-95)
00000001 Desactivado
00000002 Manual / automatico
00000004 Profibus OFF1 activado
00000008 Profibus OFF2 activado
00000010 Profibus OFF3 activado
00000020 Relé 123 activado
00000040 Arranque impedido
00000080 Ctrl. prep.
00000100 Convertidor preparado
00000200 Parada rapida
00000400 Freno de CC
00000800 Parada
00001000 En espera
00002000 Solicitud de mantener salida
00004000 Mant salida
00008000 Solic vel fija
00010000 Veloc. fija
00020000 Solicitud de arranque
00040000 Arranque
00080000 Arranque aplicado
00100000 Retardo arr.
00200000 Reposo
00400000 Refzo reposo
00800000 En marcha
01000000 Bypass
02000000 Modo Incendio
04000000 Reservado
08000000 Reservado

10000000 Reservado
20000000 Reservado
40000000 Reservado
80000000 Reservado

56

MG.35.J1.05

MCA 121 EtherNet/IP



MCA 121 EtherNet/IP 8 Anexo

8.1.1 Objetos CIP permitidos

Como en todas las implementaciones del CIP, EtherNet/IP comparte el modelo de objetos comunes. Los objetos son un método comun para describir la
aplicacion especifica implementada en un dispositivo.

Los datos se estructuran en clases, instancias y atributos:

Una clase es un grupo de objetos con la misma estructura. Estos grupos de objetos dentro de una clase se denominan instancias. Cada instancia ofrece
los mismos elementos de datos, denominados atributos. Cada clase ofrece servicios para acceder a los datos o para cambiar el estado de un objeto.

ID de clase 0x01 Objeto Identity

Atributo LON Nombre Tipo de dato Descripcion

1 Get Proveedor Uint (97) Codigo de proveedor de Drives

2 Get Tipo de dispositivo Uint (2) Unidad de CA

3 Get Codigo de producto Uint Valor del par. 12-34

4 Get Revision Struct Valor del par. 12-33

5 Get Status (Estado) WORD Codigo de estado EIP (par. 12-30)

6 Get NUmero de serie UDINT NUmero de serie

7 Get Nombre de producto String Valor del par. 15-40 (por ejemplo,
““aDVanced AC Drive"")

8 Get Estado Uint 0 = No existente

1 = Comprobacion automatica de disposi-
tivo

2 = En espera

3 = Operativo

4 = Fallo subsanable importante

5 = Fallo irrecuperable importante

6-254 = Reservado

255 = Predeterminado para Obtener el

atributo Todo
9 Get Valor consistencia conf. Uint
Tabla 8.1: Atributos de instancia
ID de clase 0x04 Objeto Assembly

Instancia LON Nombre indice Descripcion
20 Set Salida de control de velocidad basica ODVA 2 cddigos

21 Set Salida de control de velocidad ampl. ODVA 2 cddigos

70 Get Entrada de control de velocidad basica ODVA 2 cédigos

71 Get Entrada de control de velocidad ampl. ODVA 2 cddigos

100 Set Salida de control basica 2 codigos

101 Set Salida de control ampliada 4 cédigos

103 Set Salida de control ampliada 10 cédigos

150 Get Entrada de control basica 2 codigos

151 Get Entrada de control ampliada 4 cédigos

153 Get Entrada de control ampliada 10 cédigos

Tabla 8.2: Atributos de instancia
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ID de Clase 0x06 Connection Manager

Atributo LON Nombre Tipo de Descripcion
dato
1 Get Solicitudes abiertas Uint Numero de solicitudes abiertas de reenvio recibidas
2 Get Rechazos de formato abiertos Uint NUmero de solicitudes abiertas de reenvio rechazadas debido a un

formato incorrecto

3 Get Rechazos de recursos abiertos Uint Numero de solicitudes abiertas de reenvio rechazadas por falta de
recursos
4 Get Otros rechazos abiertos Uint Numero de solicitudes abiertas de reenvio rechazadas debido a

otros motivos
Get Cierre de solicitudes Uint NUmero de solicitudes de cierre de reenvio recibidas
Get Rechazos de formato cerrados Uint Ndmero de solicitudes cerradas de reenvio rechazadas debido a un
formato incorrecto
7 Get Otras solicitudes de cierre Uint NUmero de solicitudes cerradas de reenvio rechazadas debido a
otros motivos

Get Tiempos limite de conexidn Uint NUmero de tiempos limite de conexidn
Get Estructura de lista de entradas de cone- INT Numero de entradas de conexion ConnOpenBits ARRAY de la Lista
xiones: NumConnEntries BOOL de datos de conexion

Tabla 8.3: Atributos de instancia

ID de Clase 0x28 Objeto Motor Data

Atributo LON Nombre Tipo de dato Descripcion Descripcion

1 Get NUmero de atributos admitidos USINT = 7

2 Get Lista de atributos admitidos Matriz de USINT - 3,6,7,8,9,12,15

3 Get/Set Tipo de motor USINT 1-10 3: Motor sincrono PM

7: Motor de induccion de rotor en
cortocircuito

6 Get/Set Intensidad nominal Uint 1-24 Unidad: 100 mA

7 Get/Set Tensién nominal Uint 1-22 Unidad: Voltio

8 Get/Set Potencia nominal UDINT 1-20 Unidad: Vatio

9 Get/Set Frecuencia nominal Uint 1-23 Unidad: Hercio

12 Get/Set Contador de polos Uint 1-39 NUmero de polos en el motor
15 Get/Set Velocidad basica Uint 1-25 Unidad: RPM

Tabla 8.4: Atributos de instancia

iNOTA!
La ID de Clase 0x28 solo esta disponible si se selecciona el perfil ODVA en par. 8-10 7rama Cod. Control.
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ID de Clase 0x29 Objeto Control Supervisor

Atributo LON Nombre Tipo de dato Descripcion

1 Get NUmero de atributos admitidos USINT 12

2 Get Lista de atributos admitidos Matriz de USINT 3,44,5,6,7,89,10,11,12,13,15

3 Get/Set Run 1 (avance) Booleano FC CTW Bit 6 = Run1 XOR Run2
FC CTW Bit15 = 0

4 Get/Set Run 2 (sentido inverso) Booleano FC CTW Bit 6 = Run1 XOR Run2
FC CTW Bit15 =1

5 Get/Set Control de red Booleano Valor del parametro 12-32 obtenido a partir de la op-
cion

6 Get Estado USINT El estado del estado-maquina CIP

7 Get En funcionamiento 1 Booleano Run1 AND bit 11 en FC STW

8 Get En funcionamiento 2 Booleano Run2 AND bit 11 en FC STW

9 Get Listo Booleano STATE_ENABLED o STATE_STOPPING o STA-
TE_FAULT_STOP desde estado-maquina

10 Get Con fallo Booleano Bit 3 en FC STW

11 Get Advertencia Booleano Bit 7 en FC STW

12 Get/Set Reset fallo Booleano Bit 7 en FC CTW

13 Get Cadigo de fallo Uint Mapeado de par. 16-90 Codigo de alarma para los
codigos de fallo especificos de CIP

15 Get Control desde red Booleano Valor del parametro 12-31 obtenido a partir de la op-
cién

Tabla 8.5: Atributos de instancia
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Codigo de averia de Significado Convertidor de frecuen- Significado de averia de CIP Clasificacion CIP
CIP cia-Codigo de alarma
0 Sin alarma 0000 0000 Sin fallo =
0 Sin uso 0000 0001 Sin fallo -
4210 Sobretemperatura del con- 0000 0002 Temperatura excesiva del dispositivo mar
vertidor de frecuencia
2240 Fallo Tierra 0000 0004 Cortocircuito a toma de tierra mau
0 Sin uso 0000 0008 Sin fallo =
8100 Tiempo limite cddigo de con- 0000 0010 Comunicacion mir
trol
2310 Sobreintensidad 0000 0020 Sobreintensidad continua mau
8302 Limite de par 0000 0040 Limite de par mar
4310 Termistor del motor 0000 0080 Sobretemperatura del convertidor de fre- mar
cuencia
4310 Motor ETR Sobretemperatura 0000 0100 Sobretemperatura del convertidor de fre- mar
cuencia
2311 Sobrecarga del inversor 0000 0200 Corriente el el interior del dispositivo, N°© mar
1
3220 Baja tension conexion CC 0000 0400 Baja tensidn en el interior del dispositivo mar
3210 Sobretension conexion CC 0000 0800 Sobretension en el interior del dispositivo mar
2130 Cortocircuito 0000 1000 Cortocircuito mau
2213 Fallo en la carga de arranque 0000 2000 Sobreintensidad durante el arranque
3130 Pérdida de fase alim. 0000 4000 Fallo de fase mau
5210 Fallo de AMT 0000 8000 Circuito de medicion mir
1000 Fallo de cero activo 0001 0000 Fallo general mar
6100 Fallo interno 0002 0000 Fallo interno del software mau
7110 Lim. potenc. resist. freno 0004 0000 Chopper de frenado mau
3300 Falta la fase U del motor 0008 0000 Tension de salida mau
3300 Falta la fase V del motor 0010 0000 Tensidn de salida mau
3300 Falta la fase W del motor 0020 0000 Tension de salida mau
8100 Fallo de comunicacion del bus 0040 0000 Comunicacion mir
de campo
5112 Fallo alim. 24V 0080 0000 Fuente de alimentacion de +24 V mau
3100 Fallo de red 0100 0000 Tensidn de red mar
5110 Fallo alim. 1,8 V 0200 0000 Baja tension alimentacion mau
7110 Cortocircuito resist. freno 0400 0000 Chopper de frenado mar
7110 Fallo del chopper de frenado 0800 0000 Chopper de frenado mar
0 Sin uso 1000 0000 Sin fallo -
0 Sin uso 2000 0000 Sin fallo =
0 Sin uso 4000 0000 Sin fallo -
0 Sin uso 8000 0000 Sin fallo =

Tabla 8.6: Atributo 13 "Codigo de fallo"

Mir = Poco importante, subsanable

Mar = Importante, subsanable

Mau = Importante, no recuperable

Codigo de servicio

Nombre de servicio

Descripcion de servicio

OEh
10h
05h

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single
Reinicio

Devuelve los contenidos del atributo especifico
Establece los contenidos de un atributo especifico
Reinicia el convertidor de frecuencia a su estado de arranque

Tabla 8.7: Servicios admitidos
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iNOTA!
La ID de Clase 0x29 sdlo esta disponible si se selecciona el perfil ODVA en par. 8-10 7rama Cod. Control.

ID de clase 0x2A Objeto Convertidor de frecuencia CA/CC

Atributo Regla de ac- Informacion acerca de Tipo de dato indice

ceso
1 Get NUmero de atributos admitidos ~ USINT 12
2 Get Lista de atributos admitidos USINT 3,4,6,7,8,18,19,20,21,22,28,29
3 Get En referencia Booleano Bit 8 de FC STW
4 Get/Set Referencia de red Booleano valor indicado en el parametro "Referencia de red"
6 Get/Set Modo convertidor USINT Identificacion de valores del parametro 1-00
7 Get Velocidad real INT Consultar el Atributo 22
8 Get/Set Velocidad de referencia INT Consultar el Atributo 22
18 Get/Set Tiempo de aceleracion Uint Escalado con el Atributo 28 y escrito en el par. 3-41
19 Get/Set Tiempo de desaceleracion Uint Escalado con el Atributo 28 y escrito en el par. 3-42
20 Get/Set Limite de velocidad baja Uint Escalado con el Atributo 22 y escrito en el par. 4-11
21 Get/Set Limite de velocidad alta Uint Escalado con el Atributo 22 y escrito en el par. 4-13
22 Get/Set Escala velocidad SINT Forma la "Referencia de velocidad" y el "Valor real principal"

para el Convertidor de frecuencia junto con el Atributo 7 y 8
28 Get/Set Escala de tiempo SINT Factor de escalado para todos los atributos de tiempo
29 Get Ref. de red Booleano valor del parametro "Referencia de red"

Tabla 8.8: Atributos de instancia

Valor del Atributo 6 Texto ODVA Valor del par. 1-00 Texto de FC
0 Especifico del proveedor Los valores restantes no indicados a con- ?
tinuacion
1 Control veloc. lazo abierto 0 Veloc. lazo abierto
2 Control veloc. lazo cerrado 1 Veloc. lazo cerrado
3 Control de par NA NA
4 Control de proceso NA NA
5 Control de posicion NA NA

Tabla 8.9: Atributo 6 "Modo de unidad"

iNOTA!
La ID de clase 0x2A sélo esta disponible si se selecciona el perfil ODVA en par. 8-10 7rama Cod. Control.
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ID de clase 0xF5 Objeto de Interfaz

Atributo Regla de ac- Nombre Tipo de dato Descripcion del Atributo Parametro
ceso en el Con-
vertidor de
frecuencia
1 Get Status (Estado) DWORD Estado de interfaz =
Get Capacidad de configuracion DWORD Marcas de capacidad de la interfaz -
Get/Set Control de configuracion DWORD Marcas de control de la interfaz -
Objeto Enlace Fisico STRUCT de: Ruta hasta el objeto Enlace Fisico -
4 Get Tamafo de la ruta UINT Tamafio de la ruta -
Ruta EPATH acolchado Segmentos ldgicos que identifican el objeto En- -
lace Fisico
Configuracién de la interfaz STRUCT de: Configuracion de la interfaz de TCP/IP red. -
Direccion IP UDINT La direccion IP del dispositivo. 12-01
Mascara de red UDINT La mascara de red del dispositivo. 12-02
Direccién de la puerta de  UDINT Direccion de puerta de enlace predeterminada 12-03
5 Get/Set
enlace
Servidor de nombres UDINT Servidor de nombres principal 12-06 [0]
Servidor de nombres 2 UDINT Servidor de nombres secundario 12-06[1]
Nombre de dominio STRING Nombre de dominio predeterminado 12-07
6 Get/Set Nombre de host STRING Nombre de host 12-08

Tabla 8.10: Atributos de instancia

ID de clase 0xF6 Objeto Link
Se han implementado tres instancias del Objeto Link:

- Las instancias 1 y 2 estan relacionadas con los puertos fisicos 1 y 2 de la opcidn.

- La instancia 3 esta relacionada con la interfaz interna de la opcion, después del switch integrado.
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Atri- Regla Nombre Tipo de dato Descripcion del Atributo Parametro
buto deac- en el con-
ceso vertidor de
frecuencia
1 Get Velocidad de la inter- UDINT Velocidad de la interfaz en Mbps (por ejemplo, 0, 10, 100, 1.000, etc.) 12-13
faz
2 Get Marcas de la interfaz DWORD Marcas de estado de la interfaz -
3 Get Direccion fisica ARRAY de 6 Direccion de la capa MAC 12-09
USINT
Contadores de interfaz STRUCT de
Entrada octetos UDINT Octetos recibidos en la interfaz 12-98 [0]
En paquetes Ucast UDINT Paquetes Unicast recibidos en la interfaz 12-98[1]
En paquetes NUcast  UDINT Paquetes no Unicast recibidos en la interfaz 12-98[2]
Entrada desechos UDINT Paquetes de entrada recibidos en la interfaz pero desechados 12-98[3]
Entrada errores UDINT Paquetes de entrada que contienen errores (no se incluyen en Dese- 12-98 [4]
chos)
4 Get En protoc. desconoci- UDINT Paquetes de entrada con un protocolo desconocido 12-98[5]
do
Salida octetos UDINT Octetos enviados en la interfaz 12-98[6]
Paquetes Ucast de sa- UDINT Paquetes Unicast enviados en la interfaz 12-98[7]
lida
Paquetes NUcast de  UDINT Paquetes no Unicast enviados en la interfaz 12-98[8]
salida
Salida desechos UDINT Paquetes de salida desechados 12-98[9]
Salida errores UDINT Paquetes de salida que contienen errores 12-98[10]
5 Contadores de medios STRUCT de: Contadores especificos de medios
Errores de alineacion UDINT Marcos recibidos que no son un nimero entero de octetos en su lon- 12-99[0]
gitud
Errores FCS UDINT Marcos recibidos que no son aceptados por la comprobacion FCS 12-99[1]
Colisiones Unicas UDINT Marcos transmitidos correctamente que experimentan exactamente  12-99[2]
una colision
Colisiones multiples UDINT Marcos transmitidos correctamente que han experimentado mas de  12-99[3]
una colisién
Errores de prueba SQE UDINT NUmero de veces que se genera un mensaje de error de la prueba SQE 12-99[4]
Transmisiones aplaza- UDINT Marcos para los que retrasa el primer intento de transmision puesto  12-99[5]
das que el medio esta ocupado
Get Colisiones tardias UDINT Numero de veces que se detecta una colision posterior a 512 bits en la 12-99[6]
transmision de un paquete
Colisiones excesivas ~ UDINT Marcos cuya transmision falla debido a un nimero excesivo de colisio- 12-99[7]
nes
Errores de transmision UDINT Marcos cuya transmision falla debido a un error de transmision interna 12-99[8]
MAC de la subcapa MAC
Errores de la portadora UDINT Veces en las que se pierde la condicién de la portadora o no se obtiene 12-99[9]
evaluacion alguna al intentar transmitir un marco
Marco demasiado lar- UDINT Marcos recibidos que superan el tamafio maximo permitido del marco 12-99[10]
go
Errores de recepcion  UDINT Marcos cuya recepcion en una interfaz no se consigue debido a un error 12-99[11]
MAC interno de recepcion de la subcapa MAC
6 Set Control de interfaz STRUCT de: Configuracién para la interfaz fisica -
Bits de control WORD Bits de control de la interfaz -
Velocidad de interfaz  Uint Velocidad a la que se fuerza a operar la interfaz en Mbps (10, 100, -
forzada 1.000, etc.)
7 Get Etiqueta de la interfaz SHORT_STRING  Identificacion legible para humanos -
8 Get Tamafio de la lista de USINT NUmero de miembros en la lista de enlaces -
enlaces
9 Get Lista de enlaces MATRIZ DE UNI- Lista de enlaces entre las interfaces internas y las interfaces externas -

DAD

correspondientes

Tabla 8.11: Atributos de instancia
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Codigo de servicio Admitido Nombre de servicio Descripcion del servicio
Clase Instancia

01h Si Si Get_Attribute_All Devuelve una lista predefinida de estos atributos de ob-
jetos

OEh Si Si Get_Attribute_Single Devuelve los contenidos del atributo especifico.

10h - Si Set_Attribute_Single Modifica un Gnico atributo.

43h - Si Get_and_Clear Obtiene y después borra el atributo especifico (contadores
de interfaces o contadores de medios).

Tabla 8.12: Servicios admitidos

ID de clase OxOF Objeto Parametro

Atributo Regla de ac- Nombre Tipo de dato Descripcion del Atributo indice
ceso
1 Get Revision Uint Revision de objeto 01
2 Get Instancia max. Uint NUmero max. de instancias variable
3 Get Ndmero de instancias Uint cantidad de instancias variable
8 Get Descriptor de clase de parametros WORD Descripcion del parametro 0x03
9 Get Instancia de montaje de configu- Uint NUmero de instancia del montaje de configuracion 0
racion
10 Get/Set Idioma nativo USINT ID de idioma para todos los accesos a la matriz de variable
caracteres

Tabla 8.13: Atributos de clase
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Atribu- Reglade Nombre Tipo de dato Descripcion [realim
to acceso
1 Set/Get Valor del Pardmetro  Tipo de datos descrito en el  valor real del parametro Valor del parametro del con-
atrib. 5 vertidor de frecuencia
2 Get Tamafio de ruta de en- USINT Tamafio de la ruta de enlace variable
lace
3 Get Ruta de enlace ARRAY: Ruta CIP de origen del parametro variable
Tipo de segmento/ BYTE
puerto
Direccion de segmento ruta
4 Get Descriptor WORD Descripcion de parametro Consultar Estandar
5 Get Tipo de dato EPATH Datos codigo descriptivo -
6 Get Tamafio de datos USINT NUmero de bytes en el valor del parame- variable
tro
7 Get Cadena con el nombre SHORT STRING Cadena de texto legible que representa Atributo de parametro desde
del parametro el nombre del parametro el convertidor de frecuencia
8 Get Cadena de unidades  SHORT STRING Cadena de texto legible que representa Atributo de pardametro desde
la unidad del parametro el convertidor de frecuencia
9 Get Cadena de ayuda SHORT STRING Cadena de texto legible que representa Atributo de parametro desde
a ayuda breve en linea. el convertidor de frecuencia
10 Get valor minimo Tipo de datos descrito en el Valor minimo genérico valido Atributo de parametro desde
atrib. 5 el convertidor de frecuencia
11 Get valor maximo Tipo de datos descrito en el  Valor maximo genérico valido Atributo de parametro desde
atrib. 5 el convertidor de frecuencia
12 Get valor predeterminado  Tipo de datos descrito en el  Valor predeterminado de parametros ge- Atributo de pardametro desde
atrib. 5 néricos el convertidor de frecuencia
13 Get Multiplicador de esca- Uint multiplicador para el factor de escalado 1
lado
14 Get Divisor de escalado Uint divisor para el factor de escalado
15 Get Base de escalado Uint base para la formula de escalado 0
16 Get Desplazamiento de es- INT desplazamiento para la formula de esca- 0
calado lado
17 Get Enlace multiplicador  Uint instancia del parametro de la fuente del 0
multiplicador
18 Get enlace divisor Uint instancia del parametro de la fuente del 0
divisor
19 Get enlace base Uint instancia del parametro de la fuente de 0
la base
20 Get enlace de desplaza-  Uint instancia del parametro de la fuente de 0
miento desplazamiento
21 Get precision decimal USINT especifica el formato del valor del para- variable
metro
Tabla 8.14: Atributos de instancia
Cédigo de servicio Admitido Nombre de servicio Descripcion del servicio
Clase Instancia
OEh Si Si Get_Attribute_Single devuelve los contenidos del atributo especifico
01h Si Si Get_Attributes_All devuelve un listado predefinido de los atributos de
objeto
10h No Si Set_Attribute_Single maodifica el atributo
4Bh No Si Get_Enum_String lee las cadenas enumeradas a partir de una instancia
de parametro

Tabla 8.15: Servicios admitidos
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ID de clase 0x10 Objeto Grupo de Parametros
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Atributo Regla de Nombre Tipo de dato Descripcion indice
acceso
1 Get Cadena con el nombre del grupo SHORT_STRING representa el nombre del grupo Nombre del grupo del con-
vertidor de frecuencia
Get Numero de miembros del grupo Uint cantidad de parametros en un grupo  valor de n
Get Primer parametro del grupo Uint Numero de instancia del Objeto Para- variable
(000-099) metro
4 Get Segundo parametro del grupo  Uint NUmero de instancia del Objeto Para- variable
(100-199) metro
Get Uint variable
n+2 Get (n®) parametro del grupo Uint NUmero de instancia del Objeto Para- variable
metro

Tabla 8.16: Atributos de instancia

ID de clase 0x64 — 0xC7 Objetos

La ID de clase CIP de la 100 a la 199 (de 0x64 a 0xC7) da acceso a todos los parametros del convertidor de frecuencia.

Clase (decimal)

Rango de parametros

100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111

199

0-01 - 0-99
1-00 — 1-99
2-00 - 2-99
3-00 - 3-99
4-00 - 4-99
5-00 - 5-99
6-00 — 6-99
7-00-7-99
8-00 — 8-99
9-00 — 9-99
10-00 - 10-99
11-00 - 11-99
99-00 — 99-99

La clase Instancia y Atributo, acta de la siguiente forma:

100 afiadido al grupo de parametros = el valor de la clase.

100 afiadido al resto del nimero de parametro = el valor de la instancia.

100 afiadido al indice de matriz del parametro = el valor del atributo.

Ejemplos: (parametros ficticios)

Parametro 0-01 [indice 0] = Clase 100; Instancia 101; Atributo 100

Parametro 1-00 [indice 0] = Clase 101; Instancia 100; Atributo 100 - Parametro 2-59[indice 0] = Clase 102; Instancia 159; Atributo 100

Parametro 5-34[indice 3] = Clase 105; Instancia 134; Atributo 103

Parametro 6-54 [indice 9] = Clase 106; Instancia 154; Atributo 109

Parametro 10-01 [indice 0] = Clase 110; Instancia 101; Atributo 100

Todos los valores en decimal.

Se puede acceder a todos los parametros en la configuracion Activa (par. 0-10 Ajuste activo)
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Cédigo de servicio Admitido Nombre de servicio Descripcion del servicio

Clase Instancia
OEh Si Si Get_Attribute_Single devuelve los contenidos del atributo especifico
10h No Si Set_Attribute_Single maodifica el atributo
4Bh No Si Get_Att_Scattered devuelve los valores de los parametros especificos
4Ch No Si Set_Att_Scattered establece valores de parametro especificos

Tabla 8.17: Servicios admitidos
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