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sea electrénico, mecanico o fotocopia, sin autorizacion previa de Schneider Electric.

Deberan tenerse en cuenta todas las normas de seguridad nacionales, regionales y locales pertinentes a
la hora de instalar y utilizar este producto. Por razones de seguridad y para garantizar que se siguen los
consejos de la documentacion del sistema, las reparaciones sélo podra realizarlas el fabricante.

Cuando se utilicen dispositivos para aplicaciones con requisitos técnicos de seguridad, siga las
instrucciones pertinentes.

Si no se utiliza el software de Schneider Electric o un software compatible con nuestros productos de
hardware, pueden sufrirse dafos o lesiones o provocar un funcionamiento inadecuado del dispositivo.

Si no se tiene en cuenta esta informacién se pueden causar dafios personales o en el equipo.
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Informacién de seguridad @

Informacién importante

AVISO

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con el dispositivo antes de
instalarlo, utilizarlo o realizar su mantenimiento. Los mensajes especiales que se ofrecen a continuacion
pueden aparecer a lo largo de la documentacién o en el equipo para advertir de peligros potenciales o
para ofrecer informacién que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

La inclusion de este icono en una etiqueta de peligro o advertencia
indica un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si
no se siguen las instrucciones.

posibles riesgos de lesiones. Observe todos los mensajes que siguen
a este icono para evitar posibles lesiones o incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién inminente de peligro que, si no se evita,
provocara lesiones graves o incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no se
evita, puede provocar la muerte o lesiones graves.

2 Este es el icono de alerta de seguridad. Se utiliza para advertir de

A AVISO

AVISO indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede
provocar lesiones leves o moderadas.

AVISO

AVISO, utilizado sin el simbolo de alerta de seguridad, indica una situacién
potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar dafios en el
equipo.

TENGA EN CUENTA
La instalacion, manejo, puesta en servicio y mantenimiento de equipos eléctricos deberan ser realizados
solo por personal cualificado. Schneider Electric no se hace responsable de ninguna de las consecuencias
del uso de este material.
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Acerca de este libro @

Presentacion

Objeto

En este manual se describe la implementacion, las funciones y el funcionamiento del modulo de
comunicaciones TeSys U CANopen (LULCO08).

Campo de aplicacion: principalmente, sistemas de automatizacion para los sectores de la construccion y
la industria.

Campo de aplicacioén
Este manual es valido para las versiones LULC08 V1.2 y posteriores.

Documentos relacionados

Titulo de la documentacion Nuamero de referencia
Manual de instrucciones del médulo CANopen LULCO08 1639545
Manual del usuario de variables de comunicaciones TeSys U 1744082
Manual de instrucciones de arrancadores TeSys U LU*B/LU-S- 1629984
Manual del usuario del controlador TeSys U LUTMe 1743233
Manual de instrucciones del controlador LUTM+ TeSys U 1743236
Manual del usuario de unidades de control multifuncion LUCM/LUCMT 1743237
Manual de instrucciones de unidades de control multifuncién AAV40504
LUCM/LUCMT/LUCBT/LUCDT

Manual de instrucciones de unidades de control multifuncién AAV40503
LUCA/LUCB/LUCC/LUCD

Compatibilidad electromagnética. Directrices practicas de instalacién DEG999
Manual de configuracién del hardware CANopen 35010857

Puede descargar estas publicaciones técnicas y otra informacion técnica de nuestro sitio web
https://www.schneider-electric.com/en/download
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Parte |

Implementacién del hardware

Introduccién

En esta parte se describe la instalacion y las caracteristicas técnicas de un médulo de comunicacion
CANopen TeSys U (LULCO8).

Contenido de esta parte

Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo

Nombre del capitulo

Pagina

1

Instalacién del modulo CANopen TeSys U (LULCO08)

1"

2

Caracteristicas técnicas

33
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Capitulo 1
Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

En este capitulo se presenta el médulo de comunicaciones CANopen TeSys U (denominado LULCO08) y

se describen los pasos de la instalacion fisica del producto.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Instrucciones de seguridad 12
Presentacion del médulo de comunicaciones CANopen LULCO08 13
Descripcion e instalacién del modulo 14
Conexion eléctrica 20
Conexion al bus CANopen 24
Tipos de topologias posibles con CANopen 26
Instalacién de la unién de conexién y de los accesorios de cableado 29
1744084 07/2019 11




Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Instrucciones de seguridad

Instrucciones generales

A ATENCION

FUNCIONAMIENTO PELIGROSO

Solo el personal cualificado debe instalar, configurar y utilizar estos dispositivos.
Debe seguir todas las instrucciones, normas y reglamentos actuales.

Antes de arrancar el motor, compruebe los ajustes de funcionamiento.

No reduzca ni modifique estos dispositivos.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al equipo.

A PELIGRO

USUARIO NO CUALIFICADO

e |Leay comprenda este boletin y todos los documentos relacionados en su totalidad antes de realizar
ninguna tarea.

e Solo personal cualificado podra instalar, programar y realizar el mantenimiento del equipo.

e La aplicacion de este producto requiere experiencia en el disefio y la programacién de sistemas de
control. Solo las personas que tengan experiencia estan autorizadas a programar, instalar, modificar
y aplicar este producto.

El incumplimiento de estas instrucciones podra causar la muerte o lesiones serias.

A ATENCION

USO INCORRECTO DEL PUERTO DE COMUNICACION
Solo se debe utilizar el enlace serie para transmitir datos que no sean criticos para la aplicacion.

Existe algun retardo en la transmision de los datos relacionados con los estados del arrancador del motor
y los valores de carga. Por lo tanto, estos datos no se deben utilizar en el procesamiento real de
dispositivos de seguridad y paradas de emergencia.

Los datos como, por ejemplo, marcha hacia delante o hacia atras y parada, no se deben utilizar en los
circuitos de parada de seguridad y emergencia.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al equipo.

12
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Instalacion del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Presentacion del médulo de comunicaciones CANopen LULCO08

Recepcién del producto

Al abrir la caja que contiene el médulo de comunicaciones CANopen LULCO08, debera encontrar los

siguientes componentes:

e Un manual de instrucciones (IS), que proporciona una breve informacion visual sobre la instalacion
basica del médulo.

e Un modulo de comunicaciones CANopen LULCO08 equipado con conectores.

NOTA: Compruebe que tiene todos los elementos indicados anteriormente. Asegurese de que esta
incluido el manual de instrucciones y que los conectores estan instalados correctamente.

Funciones incorporadas

El médulo de comunicaciones sirve para controlar a distancia un arrancador de motor, a través de
CANopen, desde:

Arrancador controlador TeSys U LUBes/ LU2B--
Arrancador TeSys U LUSes / LU2Se-
Controlador TeSys U LUTMee

Mediante el médulo de comunicaciones se puede:

Leer los estados del arrancador de motores.

Controlar el arrancador de motor (con uno o dos sentidos de marcha).

Ajustar las funciones de proteccion.

Leer los datos procesados en las unidades de control avanzada y multifuncion.
Leer el estado de la E/S.

A PELIGRO

TENSION DE CONTROL INCORRECTA

El médulo de comunicaciones CANopen LULCO8 sélo debe utilizarse con unidades de control de 24 V
CC (LUC-ee+BL).

El incumplimiento de estas instrucciones podra causar la muerte o lesiones serias.

Datos disponibles

Los datos de proteccion y control disponibles dependen de la unidad de control con la que se utiliza el
modulo de comunicaciones CANopen LULCO8.

Existen tres tipos de unidades de control:

e Estandar (indicada como LUCA)

e Avanzada (indicada como LUCB/C/D, LUCBT/DT)
e Multifuncion (indicada como LUCM, LUCMT)

Para seleccionar la configuracion de TeSys U que necesita, se puede utilizar la siguiente tabla para
comprobar los datos y comandos a los que tiene acceso:

Configuracién
Datos, comandos Estandar (LUCA) Avanzada (LUCB/C/D, Multifuncién (LUCM/MT)
LUCBT/DT)

Comandos de arranque y parada N N
Estado (listo, en marcha, condicién de fallo) v N
Advertencia v v
Reinicio automatico y a distancia a través del bus N N
Indicacién de carga del motor N N
Diferenciacion de fallos N v
Configuracion a distancia de parametros y visualizacion N
de todas las funciones

Funcion "Histdricos"

Funcién "Vigilancia" J
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Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Descripcién e instalaciéon del médulo

Vista frontal del médulo
Los conectores y los LED del médulo de comunicacion LULC08 CANopen se describen a continuacion:

A WN -

© oo ~NO»

[
LULCO8

[ 1] |
STATUS ERR 24V ——

CANopen

OA3 OA1 COM

v\h
24V — @
LIZ "+ + 1=

LO1 LI

e

LED STATUS de dos colores que indica el estado de funcionamiento del modulo CANopen.
LED ERR rojo que indica un fallo del médulo CANopen.

LED de 24 V-— verde que indica la presencia de tension en las salidas OA1, OA3, LO1.
Conector Sub-D 9 y bus de 24 V (fuente de alimentacién externa de CAN)

Conexion de la fuente de alimentacion de 24 V —— para las salidas OA1, OA3, LO1 (los dos terminales
marcados con un + estan vinculados internamente).

Entrada légica 2.

Entrada légica 1.

Salida légica 1, asignable en funcién del registro de configuracion 685 (LSB).

Conector de bobina de cableado de 24 V -— para la base de potencia:

O La asignacion de OA1 depende del registro de configuracion 686 (LSB).

O La asignacion de OA3 depende del registro de configuracion 686 (MSB).

10 Conector para la comunicacion con la unidad de control avanzada o multifuncion

14
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Instalacién del modulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Descripcion del LED STATUS

STATUS es un diodo que emite luz (LED) de dos colores, controlado por el software, que alterna entre
dos estados: Un estado de funcionamiento (color verde) y un estado de error (color rojo).

Los colores del LED STATUS pueden brillar de forma intermitente (cada 50 ms), parpadear (cada 200
ms) o iluminarse de forma intermitente (1, 2 o 3 parpadeos) o permanente, como se describe a

continuacion.

LED STATUS de | Modo de visualizacién del color Significado Accion.
dos colores
Apagado - Sin alimentacién. Sin errores. -

Verde intermitente

El LED se enciende de forma
intermitente durante 50 ms y
después se apaga durante 50
ms.

Deteccion de velocidad de transmision en
baudios automatica en curso.

Espere hasta que finalice el
autodireccionamiento.

Verde
parpadeante

El LED parpadea continuamente
durante 200 ms y después se
apaga durante 200 ms.

Estado preoperativo

Parpadeo verde

Un solo parpadeo: el LED se
enciende durante 200 ms 'y
después se apaga durante 1.000
ms.

Estado de parada

Verde

Permanente

Estado de funcionamiento

Parpadeo rojo

Un solo parpadeo: el LED se
enciende durante 200 ms y
después se apaga durante 1.000
ms.

Se ha alcanzado el limite de advertencia.

Apague y vuelva a encender y, a
continuacion, reinicie la
comunicacion.

Doble parpadeo: el LED se
enciende durante 200 ms, se
apaga durante 200 ms, se
enciende durante 200 ms y
después se apaga durante 1.000
ms.

Evento de control de errores.
Ha ocurrido un evento de proteccién o un evento
de latido.

Compruebe las conexiones de
red.

Triple parpadeo: el LED se
enciende durante 200 ms, se
apaga durante 200 ms, se
enciende durante 200 ms, se
apaga durante 200 ms, se
enciende durante 200 ms y
después, se apaga durante
1.000 ms.

Error de sincronizacion.

No se ha recibido el mensaje Sync durante el
tiempo de espera del ciclo de comunicacion
configurado.

Compruebe las conexiones de
red.

Bus desactivado

Apague y vuelva a encender y, a

Rojo Permanente continuacion, reinicie la
comunicacion.
Parpadeo El LED parpadea en verde Se ha detectado un error de campo no grave. Apague y vuelva a encendery, a
. continuamente durante 200 ms y continuacion, reinicie la
verde+rojo

después en rojo durante 200 ms.

comunicacion.

1744084 07/2019
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Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Patrones de parpadeo del LED STATUS

A continuacién, se muestra una representacion de los LED STATUS con los diferentes colores y

velocidades de parpadeo:

200ms 1000ms
Verde parpadeante m
Mmoo a oA
EEEEEE
oo ooQ
I w0 WnwWnwnww
Verde intermitente [i]]ﬂ
200ms 200ms 200ms 200ms

Verde parpadeante

simple

Rojo parpadeante
200ms 1000ms

Rojo parpadeante
doble
200ms 200ms 200ms

1000ms

Rojo parpadeante
triple
200ms 200ms 200ms 200ms 200ms 1000ms

200ms

Verde/rojo
parpadeante
200ms

200ms

200ms

LED de error (ERR)

La sefalizacion se activa siempre que el médulo de comunicacion esta alimentado por el bus (fuente de

alimentacion externa de CAN).

EI LED de error rojo (ERR) tiene tres estados diferentes:

LED de error Significado Accion.
Apagado Estado de funcionamiento. Sin errores. -
Encendido Presencia de un fallo interno Véase Fallos internos, pagina 72
Parpadeo Pérdida de comunicacion. Compruebe el cableado de su red CANopen.
Se encuentra en curso una estrategia de
recuperacion.
LED de 24V —

El LED verde de 24 V == tiene dos estados diferentes:

Apagado Falta la alimentacion interna o la alimentacion de 24 V—.
Encendido La alimentacién del médulo de comunicacion LULCO8 es correcta.
16 1744084 07/2019




Instalacién del modulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Vista inferior del médulo
Esta es una vista inferior de un médulo de comunicacion LULCO08:

\
| [Iononnano

Velocidad de transmision en baudios
Direccion

Conector de la base de potencia
Conector del bus CAN

AON-=-

Velocidad de transmisién en baudios

El sistema le permite asignar una velocidad de transmision en baudios (con las siguientes velocidades:
10, 20, 50, 125, 250, 500, 800 y 1.000 kbps), usando los tres interruptores situados mas a la izquierda (de
SW8 a SW10).

Consulte la siguiente tabla:

SW10 SW9 sSws Velocidad de transmisién en baudios
0 0 0 10 kbps
0 0 1 20 kbps
0 1 0 50 kbps
0 1 1 125 kbps
1 0 0 250 kbps (valor predeterminado)
1 0 1 500 kbps
1 1 0 800 kbps
1 1 1 1.000 kbps
Direccién

La direccién del médulo de comunicacion en el bus CANopen es el ID del nodo. De acuerdo con la clase
Schneider S20, el sistema le permite asignar una direccion de 1 a 127 utilizando los siete interruptores
situados mas a la derecha (de SW1 a SW7). La direccion 0 (cero) no esta permitida y se considera como
una configuracion no valida.

1744084 07/2019 17



Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Ejemplo:

ACT|IVADO

DESRACTIVADO

Y

Velocidad de transmision Direccion =5

en baudios = 800 kbps

(SW = inferruptor)

Ejemplo de posibles ajustes de direccion (primeros seis y Ultimos tres ajustes):

Sw7 SW6 SW5 Sw4 SwW3 Sw2 Swi1 Direccion

0 0 0 0 0 0 0 No valida

0 0 0 0 0 0 1 1 (valor predeterminado)
0 0 0 0 0 1 0 2

0 0 0 0 0 1 1 3

0 0 0 0 1 0 0 4

0 0 0 0 1 0 1 5

1 1 1 1 1 0 1 125

1 1 1 1 1 0 126

1 1 1 1 1 1 1 127

18
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Instalacién del modulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Orden de montaje

El modo de comunicaciéon CANopen LULCO08 se instala en una base de potencia o una base de control,
bajo la unidad de control que lo fija en su sitio.

Para instalar el moédulo en la base de potencia o la base de control:

Paso Accion.
1 Seleccione la conexion de bobina precableada.
2 Inserte el médulo de comunicacion CANopen LULCOS.
3 Inserte la unidad de control que bloquea el moédulo.

En la ilustracién siguiente se describen los pasos. La instalacion del médulo de comunicacion CANopen
LULCO8 es (2). Los numeros corresponden al orden de montaje de los componentes y a sus posiciones.

LU2Bs LUBss
LU2Se LUSe LUTM-0BL

LUCA=BL
20200020

LUCB=-BL LUCBT1BL
LUCC=-BL LUCDT1BL
LUCDs«sBL

=] LUCMT1BL
i

LUCMs==BL

LUSM RL

1744084 07/2019
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Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Conexion eléctrica

Fuentes de alimentacién de 24 V — y fuentes de alimentacién internas
Este es un esquema de las fuentes de alimentacion de 24 V— (24VDC) y las fuentes de alimentacion

internas:

24\ Aux

Mismo 24 V Bus

cable

Bus CAN

————— Enlaces internos

Enlaces externos (se cablearan)

Bus de 24 V = Alimentacion del médulo de comunicacion (CAN_V+y CAN_GND)
24 V — = Alimentacioén para OA1, OA3y LO1
24 V Aux = Alimentacién del controlador LUTM o de la unidad de control LUCM

Comportamiento de TeSys U al ponerse en marcha con un LUCM/LUCMT

Esta es una descripcion del comportamiento del sistema al ponerlo en marcha:
e una base de potencia (LUB/LUS/LU2) con un médulo de comunicacién LULCO8 y unidad de control

LUCM,

Base de potencia| | Base de control
p | | Terminador |
LUCM LUCMT T3 — T
r P |4
|
| LUCB I
LUCBT
—p LUCC
| LUGD Lucor |4 —:
I |
| LUCA |
o g I
I |
l |
I I
[ 1
. LUTM 24 V Aux
P Terminale
4,_.—-—- 24V Bus
—p  LuLCOB LULCO8
P A A 4—— BusCAN
24V — 24V —

Mismo
cable

e una base de control (LUTM) con un médulo de comunicacion LULCO8 y unidad de control LUCMT.

Fuente de LUCM 24V Aux Control local A1/A2 Comentario
alimentacion interna
LULCO08
v Y Cuando el modulo de comunicacién LULCO08 y la unidad de control
multifuncién LUCM se ponen en marcha simultaneamente
(recomendado), el sistema esta preparado.
N LULCO08 esta esperando la identificacion de LUCM. No se ve el

permanente).

arrancador del motor. EI LED ERR esta encendido (rojo

20
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Instalacién del modulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Fuente de LUCM 24V Aux Control local A1/A2 Comentario
alimentacion interna
LULCO08
vo+ LUCM esta esperando a LULCO8, lo que provoca un fallo M15 que
debe acusarse a través del teclado de LUCM o a través del bus, una
vez que se ha encendido LULCO08.

Fuente de LUCMT Comentario
alimentacion interna
LULCO8
Y N Cuando el médulo de comunicacion LULCO8 y la unidad de control multifuncion LUCMT se
ponen en marcha simultdneamente (recomendado), el sistema esta preparado.
v LULCO08 esta esperando la identificacion de LUCMT. No se ve el arrancador del motor. El
LED ERR esta encendido (rojo permanente).
N LUCMT esta esperando a LULCO08, lo que provoca un fallo M15 que debe acusarse a través

del teclado de LUCMT, a través del bus o a través del pulsador LUTM, una vez que se ha
encendido el LULCO8.

Fuente de alimentacién de LULCO8 y de las salidas OA1, OA3 y LO1
Para funcionar, la alimentacion de la salida del moédulo de comunicacion LULC08 CANopen debe ser de
24 V—.

Alimentacion de las bases de potencia LUBe® / LUSe* / LU2B** / LU2Se>;

,_—/_T—r\h_ |

LULC08

1 [
STATUS ERR 24V —

V[
)
&
&
=]
]

CANopen

DA3 DA1 COM

24
Lot L L2+ + =

1. Terminal de fuente de alimentacién de 24 V — para las salidas OA1, OA3 y LO1
2. Conexion de bobina precableada para las salidas OA1 y OA3 a los terminales A1/A3/A2 del arrancador

1744084 07/2019 21



Instalacién del médulo CANopen TeSys U (LULCO08)

Alimentacién de las bases de control LUTM:

-~ ) LS

—

\ ‘ e—

ey

. lezzeses /

LIDEED

LU_CO8
I -
O o STATUS ERR 24V =
CANopen
B8 R
E 0A3 OA1 GOM
0000
= 24V ——
//;. L._’_“x‘_\ LO1 L1 L2y + =
10 y
| — -‘)
\ngmml ol
el TN TN TN (TN TN (TN
| [emnrial | («?i/\/‘(é;'{‘{.‘/ (5_7;(4)) e
Owt‘\bd

®

1. Terminal de fuente de alimentacién de 24 V — para las salidas OA1, OA3 y LO1 (si se necesita)
2. Terminales de fuente de alimentacién de 24 V Aux para LUTM

Base de potencia: Alimentacion de los terminales

Existen dos opciones para conectar los terminales de base de potencia:
e Alimentacion a través del médulo de comunicacion CANopen LULCO08 con un enlace precableado

e Alimentacion directa con un enlace de un cable a otro

Enlace precableado

Referencias de las dos conexiones de bobina precableada:

Descripcion con una base de potencia Referencia
Conexioén de bobina precableada LUBes /LUSe.- LU9B N11L
LU2B¢+s / LU2Se LU9M RL
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Enlace de un cable a otro (alimentacién para las salidas OA1, OA3 y LO1)

Este tipo de enlace es obligatorio para los arrancadores controladores con dos sentidos creados desde
un bloque LUBM con dos sentidos independiente.

El enlace de un cable a otro también se utiliza, por ejemplo, para insertar un control local o un control de
parada externo.

Secciones de conexién LULCO08

En la tabla siguiente se muestran las secciones de conductor que se pueden utilizar en los terminales
LULCOS:

2 conductores
(misma seccion)

Conexion Tipo de conductor Seccion (min.- max.)
Conductor rigido 0.14 ... 1 mm? 26 ... 18 AWG
Conductor flexible 0.14 ... 1 mm? 26 ... 18 AWG

1 conductor Conductor flexible con extremo de cable:
- no aislado 0.25 ... 1 mm?2 24 ... 18 AWG
- aislado 0.25 ... 0,5 mm? 24 ... 20 AWG
Dos conductores rigidos 0.14 ... 0,5 mm? 26 ... 20 AWG
Dos conductores flexibles 0.14 ... 0,75 mm? 26 ... 20 AWG

Dos conductores flexibles con extremo de cable:

- no aislado 0.25 ... 0,34 mm? 24 ... 22 AWG

- aislado 0,75 mm> 20 AWG
Conectores 3y 6 patillas
Altura 3,81 mm 0,15 pulg.
Par de apriete 0,2/0,25 N.m. 28,3 /35,4 Ib/pulg.
Destornillador plano 2,5mm 0,10 pulg.
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Conexion al bus CANopen

Caracteristicas generales de una conexién CANopen
En la siguiente tabla se exponen las caracteristicas generales de una conexion al bus CANopen:

Caracteristicas Descripcién

Tipo de protocolo de comunicacién CiA DS-301 Vv4.02

Tipo de interfaz de hardware CAN 2.0 A (2.0 B pasiva)

Tipo de perfil del dispositivo Especifico de un fabricante

Velocidad de baudios 10 - 1.000 kbaud

Distancia de conexién maxima Dependiendo de la velocidad de transmisién en baudios (consulte las
tablas)

Numero maximo de esclavos conectados a un maestro 127

Tipo de conector Puntos de Sub-D 9

Estructura de cable Dos pares con apantallamiento separado y una seccion diferente .
El apantallamiento es una lamina de aluminio + trenza de cobre estafiado +
fuga.
La estructura para cables descendentes y troncales es igual.

Proteccion CEM Consulte las guia sobre TSX DG KBL F: Compatibilidad electromagnética
de las redes industriales y los buses de campo'y el manual de configuracion
del hardware CANopen.

Interfaz eléctrica

El bus CANopen utiliza un par trenzado para transmitir las sefiales diferenciales y un conductor comun
para el retorno:

[ Node 1 H Node 2 ] Node n
|

L L CAN_H

CAN_L

CAN_GND

Cada uno de los componentes CANopen Schneider Electric permite interconectar las siguientes sefales:

Designacion Descripcion

CAN_H Conductor de bus CAN_H (CAN alto)
CAN_L Conductor de bus CAN_L (CAN baijo)
CAN_GND Tierra del bus CAN

CAN_V+ Suministro eléctrico

NOTA: Ademas de los tres cables mencionados anteriormente, los cables Schneider Electric tienen un
cuarto cable para la alimentacion a distancia de dispositivos.
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Conector CANopen Sub-D 9

Los siguientes graficos describen de forma pormenorizada la conexion de un cable CANopen a un médulo
de comunicacién CANopen:

Conector macho: lateral del médulo Conector hembra: lateral del cable
CAN_GND 3
CAN_L (CAN_SHLD)
|
1 4 5 5 4 2 1
C 0 0 o} 248383
O\Nse 78 9 /O 9 g 7 6
0 0 0 O o o 60 O o
]
(GND) CAN_V+
CAN H j

Conexion del patillaje de Sub-D 9
La conexion de los pines del conector de 9 puntos Sub-D se realiza de la manera siguiente:

Numero de pin Senal Descripcién
1 Reservado
2 CAN_L Linea de bus CAN_L (nivel alto dominante)
3 CAN_GND Tierra de CAN
4 Reservado
5 (CAN_SHLD) Apantallamiento
6 GND Tierra
7 CAN_H Linea de bus CAN_H (nivel bajo dominante)
8 Reservado
9 CAN_V+ Alimentacion externa de CAN
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Tipos de topologias posibles con CANopen

General
Las conexiones CANopen son de tipo encadenamiento o de union.

A ATENCION

CONEXION DE ALIMENTACION DE BUS DE 24 V

El cable de conexién de bus entre el acoplador maestro (TSXCP110) y la primera conexion
(TSXCATDM4) no debe soportar la alimentacién del bus de 24 V.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafio al equipo.

Conexion de encadenamiento

El bus CANopen en modo de encadenamiento se puede crear utilizando cables 50/100/300 TSXCANC- y
conectores TSXCANKCDF-.

Los conectores incorporan un terminador de linea. Cada uno de los conectores de fin de segmento debe
tener un terminador de linea activo.

Este modo de conexién es el mas econémico. Se pueden conectar hasta 25 productos.

Ejemplo de conexion en encadenamiento
El siguiente diagrama muestra una conexiéon de encadenamiento, con los componentes del bus CANopen:

CANde 24 Vy
bus CANopen

NV

1 1 1 1 1

. » A 4 v

| 7

Dispositivos conectados al bus CANopen

Dispositivo con conector Sub-D 9 macho

Cable TSXCANC-es

Conector SUB-D9 TSXCANKCDF 180T con interruptor de fin de linea apagado.

Conector Sub-D 9 TSXCANKCDF 180T con el interruptor de fin de linea en la posicion ON (LT = Terminador de
linea)

hWON-
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‘Conexion de uniéon con TSXCANTDM4

El bus CANopen en modo de union se puede crear utilizando conexiones TSXCANTDM4.
Este sistema es el mas rapido y flexible de instalar.

El siguiente diagrama ofrece un ejemplo de un bus que utiliza un cable descendente TSXCANC+DDe-.

A ON =

® ® ® ® ©@

PLC

Conexién TSXCP110

Cable TSXCANTDM4 Ce++« de dispositivos de conexion
Dispositivo con conector Sub-D 9 macho

Cable descendente TSXCANCA--

Dispositivo con terminador de linea

\ @ @ __®
ol @mill  Criiin @i
@__l

24V CAN

A ATENCION

CONEXION DE ALIMENTACION DE BUS DE 24 V

El cable de conexién de bus entre la conexion del acoplador maestro y la primera conexion
(TSXCATDM4) no debe soportar la fuente de alimentacion del bus de 24V.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafio al equipo.

Longitud maxima del cable troncal

La longitud del cable esta restringida por la velocidad de transmision. La siguiente tabla muestra la
correspondencia entre la velocidad de transmision y la longitud de bus maxima:

Velocidad de transmision en baudios Longitud de bus méaxima
1 Mbps 20 m (21.9 yardas)

800 kbps 40 m (43.7 yardas)

500 kbps 100 m (109 yardas)

250 kbps 250 m (273 yardas)

125 kbps 500 m (547 yardas)

50 kbps 1.000 m (1,094 yardas)
20 kbps 2.500 m (2,734 yardas)
10 kbps 5.000 m (5,468 yardas)

En los documentos de CANopen, normalmente se indica que la longitud maxima a 1 Mbps es de 40 m.
Esta longitud se calcula sin tener en cuenta el aislamiento eléctrico utilizado en los dispositivos CANopen

de Schneider Electric.

Si se tiene en cuenta el aislamiento eléctrico, la longitud de red minima calculada es de 4 m a 1 Mbps. Sin
embargo, en la practica, la longitud maxima son 20 m, que se pueden ver reducidos debido a derivaciones

de bus u otros aparatos.

1744084 07/2019
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Longitud maxima de caida simple

En la siguiente tabla, se incluye la longitud maxima de una caida simple (cable descendente CANopen),
considerando la velocidad de transmision en baudios:

28

1 Mbps 800 kbps 500 kbps 250 kbps 125 kbps 50 kbps 20 kbps 10 kbps
0,3m 3m 5m 5m 5m 60 m 150 m 300 m
(0.98 pies) (9.84 pies) (16.40 pies) (16.40 pies) (16.40 pies) (66 yardas) (164 yardas) (328 yardas)

Longitud méxima de varias caidas a una conexién (TSXCANTDM4)

En la siguiente tabla, se incluye la longitud maxima acumulada de las caidas conectadas a la misma
conexion, considerando la velocidad de transmisién en baudios:

1 Mbps 800 kbps 500 kbps 250 kbps 125 kbps 50 kbps 20 kbps 10 kbps
0,6m 6m 10m 10m 10m 120 m 300 m 600 m
(1.97 pies) (19.68 pies) (32.8 pies) (32.8 pies) (32.8 pies) (131 yardas) (328 yardas) (656 yardas)

Distancia minima entre dos conexiones (TSXCANTDM4)

En la siguiente tabla, figura la distancia minima entre dos caidas, considerando la velocidad de
transmisién en baudios:

1 Mbps 800 kbps 500 kbps 250 kbps 125 kbps 50 kbps 20 kbps 10 kbps
0,36 m 3,6m 6m 6m 6m 72m 180 m 360 m
(1.18 pies) (11.80 pies) (19.68 pies) (19.68 pies) (19.68 pies) (79 yardas) (197 yardas) (394 yardas)

NOTA: La distancia minima entre dos caidas corresponde a un 60% de la longitud acumulada de las
caidas conectadas a la misma conexion.

Longitud maxima de varias caidas (en el bus)

En la siguiente tabla, se incluye la longitud maxima acumulada de varias caidas conectadas al bus
CANopen, considerando la velocidad de transmisién en baudios:

1 Mbps 800 kbps 500 kbps 250 kbps 125 kbps 50 kbps 20 kbps 10 kbps
1,5m 15m 30m 60 m 120 m 300 m 750 m 1500 m
(4.92 pies) (49.21 pies) (32.8 yardas) (66 yardas) (131 yardas) (328 yardas) (820 yardas) (1,640 yardas)
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Instalacién de la unién de conexién y de los accesorios de cableado

Descripcion general

Puede elegir entre dos tipos de conexiones:
e Un conector directo (TSXCANKCDF180T)
e Una uniéon de conexion (TSXCANTDM4).

Conector directo
El conector directo TSXCANKCDF180T es como sigue:

Referencia llustracién Descripcion
TSXCANKCDF180T CANopen conector Sub-D 9 hembra, directo.
Incluye un micro conmutador para forzar la adaptacion a la terminacion de

linea.

El diagrama siguiente muestra el cableado de la interfaz del bus dentro de los conectores:

TSXCANKCDF180T

1

blanco CH1@
azul Cl1e
— negro CG1e— .
roi 0 on
10| v+ P ’)! > 4
blanco CH2®@ |
azul
CcL2@
= negro
rojo CG2@ .
N V+2 @

Cableado del conector Sub-D9 directo
En la siguiente tabla se describe el procedimiento de cableado de la interfaz de bus de TSXCANKCDF

Sub-D9:
Paso Accion.
1 Pele una parte del aislamiento correspondiente a unos 27 mm (1.1 pulg.) de largo desde el extremo del cable
2 Corte la trenza metalica y el blindaje de proteccion al tiempo que mantiene una longitud de 11 mm (0.44 pulg.)
3 Pele una parte correspondiente a 5 mm (0.2 pulg.) de largo desde el extremo de cada cable y méntelos en los terminales.
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Conexion CANopen

En la siguiente tabla se incluyen las referencias de la conexién CANopen:

Referencia

Descripcién

TSXCANTDM4

Conexion CANopen equipada con cuatro puertos Sub-D 9 macho.

Unién de conexion

Esta conexion permite conectar hasta cuatro caidas al bus principal e incluye ademas un micro

conmutador para forzar la adaptacion a la terminacion de linea.

En esta configuracion, normalmente el conmutador esta apagado. Si el conmutador esta encendido, el

segundo cable se desconecta, asi como la segunda parte del bus.
Esta es una vista del encadenamiento del cable de TSXCANTDM4:

Ib—l
.l Ii! I' I.
& .'! .I '0
)G ¢ & -
e
+m‘f
*. e
‘I/ PE—
TCII
]
[
CHICLTCG CH2|CL2IC G2+2
0 é’ 0

Ny

.

En la siguiente tabla, se muestra el cableado del bloque de terminales dependiendo de la sefal:

Senial Blogque de terminales 1 Blogue de terminales 2 Color del cable
CAN_H CHA1 CH2 Blanco
CAN_L CL1 CL2 Azul
CAN_GND CG1 CG2 Negro
CAN_V+ V+1 V+2 Rojo
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Cableado de la unién de conexion

En la siguiente tabla se describe el procedimiento de cableado de la unién de conexion TSXCANTDM4:

Paso Accion.

1 Pele una parte del aislamiento correspondiente a unos 42 mm (1.7 pulg.) de longitud desde el extremo del cable

2 Corte la trenza metalica y el blindaje de proteccion al tiempo que mantiene una longitud de 13 mm (0.5 pulg.)

3 Pele una parte correspondiente a 9 mm (0.4 pulg.) de largo desde el extremo de cada cable y méntelos en los terminales.

Referencias de cable descendente CANopen

En la tabla siguiente, se incluyen las referencias de los diferentes cables descendentes de CANopen que
unen un moédulo de comunicacion LULCO08 a una conexion:

Referencia Longitud del cable Descripcion
TSXCANCADDO03 LSZH Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este es un
cable CANopen estandar, con la certificacién CE. Baja emision de humos, no
0,3 m (0,98 pies) halégeno, no propaga las llamas.
TSXCANCBDDO03 UL/IEC332-2 Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este
es un cable CANopen, con la certificacion UL.
TSXCANCADD1 Cable LSZH CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este es un
cable CANopen estandar, con la certificacion CE.
1,0 m (3,28 pies)
TSXCANCBDD1 UL/IEC332-2 Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este
es un cable CANopen, con la certificacion UL.
TSXCANCADD3 LSZH Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este es un
cable CANopen estandar, con la certificacién CE.
3,0 m (9,84 pies)
TSXCANCBDD3 UL/IEC332-2 Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este
es un cable CANopen, con la certificacion UL.
TSXCANCADD5 LSZH Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este es un
cable CANopen estandar, con la certificacién CE.
5 m (16,40 pies)
TSXCANCBDD5 UL/IEC332-2 Cable CANopen con un conector Sub-D hembra en cada extremo. Este

es un cable CANopen, con la certificacion UL.

Terminacion de linea

Conexién a un PLC

Se debe suministrar la terminacion de linea a través de resistores de terminacion de 120 ohmios +/-5%
1/4 W. Los resistores se encuentran a ambos extremos de la linea. Los resistores se incluyen en el
conector Cl CANopen, entre las patillas CANH y CANL.

Para conectar a un PLC (por ejemplo, a un Premium Modicon TSX57 o Quantum 140), seleccione el cable
y los conectores:

Referencia

Descripcion

TSXCANCA..

(por ejemplo, TSXCANCAS50)

Cable troncal CANopen, con la certificacion CE
TSXCANCAS5O0 corresponde a una longitud de 50 metros (54,68 yardas)

TSXCANCB..

(por ejemplo, TSXCANCB100)

Cable troncal CANopen, con la certificacion UL
TSXCANCB100 corresponde a una longitud de 100 metros (109,36 yardas)

TSXCANKCDF9O0T

TSXCANKCDF180T

TSXCANKCDF90TP

CANopen Conector Sub-D 9 hembra (consulte la tabla de conectores)

NOTA: La longitud minima de cable a la venta es de 50 metros (54,68 yardas).
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Capitulo 2

Caracteristicas técnicas

Condiciones de funcionamiento y caracteristicas técnicas

Introduccién

Entre las caracteristicas del médulo de comunicaciones CANopen LULCO08 se incluyen:

e Condiciones de funcionamiento

e Caracteristicas del circuito de alimentacion externa CAN y de 24 V —

e Caracteristicas de las salidas l6gicas (OA1, OA3 y LO1) y las entradas logicas (LI1 y LI2)

También se describen las caracteristicas de comunicacién (puerto del médulo).

Condiciones de funcionamiento
Las condiciones de servicio del mddulo de comunicaciones CANopen LULCO08 son las siguientes:

Certificacion UL, CSA

IEC 62026-1

Categoria Ill de sobretension
Grado de contaminacion: 3
UL 508 y CSA C22-2 No14

Conformidad con los estandares

Certificacion € €. Cumplimiento de los requisitos fundamentales de las directivas de compatibilidad

Directivas de la Comunidad Europea electromagnética (CEM) y de equipos de baja tension (LV).

Temperatura ambiente en el entorno | Almacenamiento °C De -40 a +85
del dispositivo En funcionamiento °C De -25 a +55

Dimensiones del producto
Las dimensiones de un moédulo de comunicacion CANopen LULCO08 son las siguientes:

LULCO08
Alt.xLon.xPro. 49x46x113 mm

(1.9x1.8x4.4)
Peso 104 g

(0.23 Ib)

Para obtener mas informacion sobre las dimensiones generales de los productos TeSys U, consulte el
catalogo "Arrancadores de motores, version abierta de TeSys U"

24 V — Alimentacién eléctrica

Entre las caracteristicas técnicas de un circuito de alimentacién de 24 V -— para un médulo de comunica-
ciones CANopen LULCO8 se incluyen:

I . i Unominal V 24V —

Tension de alimentacion

Rango de funcionamiento \% De 20 a 28
Corriente maxima A 1,5a+55°C
Resistencia a micro cortes ms 3

Contra sobretension Si
Proteccién

Contra polaridad inversa Si
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Alimentacion externa CAN de 24 V

La fuente de alimentacion es uno de los dispositivos mas importantes de una red con distribucién de
alimentacion. La fuente de alimentacion seleccionada debera cumplir los siguientes requisitos:

Estandar IE61131-2:2003, PELV o SELV

Tolerancia inicial \% 24V +/- 3% o superior (sin tensién de carga)
Regulacion de red % +/- 3% max.

Regulacién de la carga % +/- 3% max.

Rizado de salida mV 200 mV p-p max.

Carga capacitiva F 7000 F max.

Aislamiento Salida aislada de CA vy tierra de chasis
Tension de salida minima 19,2 a plena carga

Limitacién de intensidad A 2A

Corriente méaxima mA 50

NOTA: Se recomienda utilizar fuentes de alimentacién Schneider Electric de la familia de productos
Phaseo, como por ejemplo : ABL-7RE2402 o ABL-7CEM24.

Las fuentes de alimentacion de 24 V deberan estar equipadas con un supresor de sobretensiones a fin de
limitar la propagacién de transitorios.
Mantenga los cables de 24 V alejados de los cables de alimentacion, al menos 30 cm (11.8in.), y haga
cruces en los angulos rectos, si fuese necesario.

Salidas l6gicas OA1, OA3 y LO1

Las caracteristicas de salida de un médulo de comunicaciones CANopen LULCO8 incluyen:

Tensién \% 24V —
Valores de salida nominal
Intensidad mA 500
Tensién \Y 20...28
Valores de salida limite
Intensidad mA 500
Factor de coincidencia de las 3 salidas % 100
Tiempo de respuesta de salida (registro 704)
(Intervalo de tiempo entre el bit de inicio de solicitud y el cambio de estado de la ms <10 (OA1, OAS3, LO1)
salida)
Proteccion L . Interruptor de proteccion electrénico
Contra cortocircuitos y sobretensiones "
con rearme automatico

Numero de ciclos de trabajo

En millones

15

Velocidad maxima

En ciclos de funcionamiento por hora

3600

Entradas I6gicas LI1 y LI2

Las caracteristicas de la entrada de un médulo de comunicaciones CANopen LULCO08 incluyen:

Tensién \ 2‘,1 V - .
(I6gica positiva)
Valores de entrada nominales Tension méaxima v 28V —
Intensidad mA 7
Tensién \% 16
Estado 1
Intensidad mA 6
Valores de entrada limite
Tensién \% 5
Estado 0
Intensidad mA 2
. A estado 1 ms 10 +/- 30%
Tiempo de respuesta
A estado 0 ms 10 +/- 30%
Tipo de entrada De resistencia
Proteccién Fusible gl A 1
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(Puerto CANopen)
Las caracteristicas técnicas de un puerto CANopen para el médulo de comunicaciones LULCO08 incluyen:
Ajustes de fabrica
Interfaz fisica 1 CAN
Conector Sub-D 9 macho
Patillaje De acuerdo,cc')n la especificacion CANopen (consulte Conector CANopen
Sub-D 9, pagina 25)
Protocolo CAN 2.0A y CAN 2.0B (modo pasivo)
Direccion Rango De 1a127
Velocidad de transmisién kbit/s 10, 20, 50, 125, 250 (predeterminado), 500, 800, 1 000
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Parte Il

Implementacién del software

Tras la implementacion del hardware de un médulo de comunicacion CANopen LULCO08, se realiza la
implementacion del software. Se centra en la configuracion (los diferentes modos de funcionamiento) y el
ajuste de las funciones (por ejemplo, la proteccion, las medidas de corriente, etc.).

La configuracion local se realiza mediante:
e el puerto de configuracion LUCMT/LUCM (usando el software Powersuite) o
e el teclado LUCMT/LUCM.

La configuracion remota se realiza mediante:
e el puerto CANopen del médulo.

Contenido de esta parte

Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo Nombre del capitulo Pagina
3 Gestion del médulo de comunicacion CANopen 39
4 Configuracion de software 45
5 Gestién de fallos y advertencias 69
6 Configuracion de las funciones predefinidas 75
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Capitulo 3

Gestidn del médulo de comunicacién CANopen

Introduccién al bus CANopen

Un arrancador de motor TeSys U equipado con el médulo de comunicacion LULC08 se gestiona a través
del bus CANopen. Las partes siguientes describen las caracteristicas y el perfil de CANopen basicos.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Informacion basica sobre la red CANopen 40
Perfil de comunicacién CANopen 41
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Gestion del médulo de comunicacion CANopen

Informacién basica sobre la red CANopen

Introduccién a la red CANopen

CANopen es un sistema de red basado en la red de area de controlador (CAN) de bus serie. El perfil de
comunicacion de CANopen (CiA DS-301) admite acceso directo a los parametros del dispositivo y
comunicacién de datos de proceso de tiempo critico.

Los perfiles del dispositivo CANopen (CiA DSP-40x) definen normas para la funcionalidad de dispositivos
bésicos al tiempo que proporcionan amplias posibilidades para prestaciones de dispositivos especificas
de cada proveedor adicionales.

CANopen alcanza la maxima potencia de la CAN al permitir el intercambio de datos directo de homologo
a homodlogo entre nodos de una manera organizada y, si fuese necesario, determinista.

Ventajas de la red CANopen

Las funciones de gestion de red especificadas en CANopen simplifican:
e El disefio de proyectos

e Laimplementacion

e El diagndstico

Proporcionan mecanismos estandar para el arranque de la red y la gestion de errores.

CANopen admite la comunicacion basada en eventos y ciclica. Gracias a esto, se puede reducir la carga
del bus al minimo, pero manteniendo tiempos de reacciéon extremadamente cortos.

Se puede alcanzar un elevado rendimiento de comunicacién a velocidades de transmision relativamente
bajas, lo cual reduce los problemas de CEM y minimiza los costes de cable.

CANopen es el sistema de red ideal para todos los tipos de maquinaria automatizados:
e Al aceptar el intercambio de datos en el nivel de control y
e acomodar la integracion de actuadores y sensores muy pequeinos en la misma red fisica.

Esto evita el gasto innecesario de pasarelas de enlace de los sistemas de bus de actuadores/sensores
con redes de comunicacién superiores y convierte a CANopen en una opcién especialmente atractiva para
los fabricantes de equipo original.

40

1744084 07/2019



Gestion del médulo de comunicacion CANopen

Perfil de comunicacién CANopen

Protocolo CANopen

El protocolo CANopen se basa en la especificacion CAN 2.0A (identificador codificado en 11 bits).
La interfaz TeSys U de CANopen cumple las especificaciones de CANopen (DS301 V4.02).

Los arrancadores controladores se describen en los archivos EDS (Electronic Data Sheet) que deben
estar incluidos en las herramientas de configuracion.

El médulo de comunicacion LULC08 cumple la clase de implementacion S20 de Schneider.

NOTA: Para obtener mas informacién acerca de CANopen, visite el sitio Web de Can In Automation:
http://www.can-cia.de.

Trama de mensaje CANopen

Esta es una descripcion de la trama de mensaje estandar de CANopen:

SOF ID de COB RTR CTRL Segmento de datos | CRC ACK EOF

1 bit 11 bits 1 bit 5 bits 0-8 bytes 16 bits 2 bits 7 bits

SOF Inicio de la trama

ID de COB Campo de identificacion del mensaje CAN, compuesto por un codigo de funcién (4 bits) y un nodo D (7 bits).
El codigo de funcion determina la prioridad del objeto. Esto permite la comunicacion entre el administrador de la red y
127 estaciones. El cédigo de funcién se determina con un diccionario de objetos en el perfil del dispositivo. La difusion
se indica mediante un ID de nodo de cero.

RTR Solicitud de transmisioén a distancia

CTRL Campo de control (es decir, longitud de datos)

CRC Comprobacién de redundancia ciclica

ACK Acuse

OEF Fin de la trama

Servicios CANopen

Los objetos de comunicacion deCANopen transmitidos a través de la red CAN se describen mediante los
servicios:
e GESTION DE RED
Arrancar el bus, configuracion de parametros, vigilancia.
e TRANSMISION DE DATOS DE PROCESO A GRAN VELOCIDAD
PDO (objetos de datos de proceso) para comando de control del tiempo real.
e TRANSMISION DE DATOS DE SERVICIO A VELOCIDAD REDUCIDA.
SDO (Service Data Objects) para configuracion, ajuste y diagnéstico.
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Gestion de red (NMT)

La gestidn de la red CANopen esta orientada a nodos y sigue una estructura maestro/esclavo. Requiere
un dispositivo en la red, que cumpla la funcién de maestro NMT. Los otros nodos son esclavos NMT.

Los dispositivos esclavos NMT CANopen implementan una maquina de estado, descrita a continuacion:

Inicializacién

@

YYY
FY Y

S,

h 4

@
Preoperativo }'\G)
@ @ : @)\‘[ Detenido

° | o=
@4{ Operativo ]

O,

(1) Al conectar, se introduce de forma auténoma el estado de inicializacion.

(2) Cuando la inicializacion ha terminado, se entra automaticamente en el estado preoperativo (es posible enviar
parametros).
Nota: En el estado preoperativo, se pueden escribir algunos parametros seleccionados mediante la configuracion.

(3) (6) Start_Remote_Node

(4) (7) Enter_Pre-Operational_State, y aplicar recuperacion.

(5) (8) Stop_Remote_Node

(9) (10) (11) Reset_Node

(12) (13) (14) Reset_Communication

Objetos de datos de proceso (PDO)

La transferencia de datos en tiempo real se realiza por medio de telegramas de objeto de datos de proceso
(PDO). Los datos de proceso son datos de tiempo critico utilizados para vigilancia y control del dispositivo.

Caracteristicas del moédulo de comunicacion CANopen:

PDO Descripcién Estado

PDO1 de transmision Para vigilar (datos transmitidos por el esclavo)

. — Preconfigurado y activado
PDO1 de recepcion Para controlar (datos transmitidos por el maestro)

PDO2 de transmisién

PDO2 de recepcion Se utilizara para datos de intercambio (definidos en la
PDO3 de transmision configuracion)

PDO3 de recepcion

Se configurara y activara

PDO4 de transmision Para acceso (de lectura o escritura) a cualquier registro ) )
mediante programacion Preconfigurado y activado

PDO4 de recepcion

Los objetos RPDO (PDO de recepcion) y TPDO (PDO de transmision) se pueden configurar para incluir
8 bytes de datos, organizados como cuatro registros de 16 bits o un objeto de 64 bits, por ejemplo.

Los objetos RPDO tienen acceso de escritura.

Puede configurar el modo de comunicacién PDO, de acuerdo con las necesidades personales: ciclica o
aciclica, sincrona o asincrona.

Sincrona significa que la transmision de PDO esta relacionada con el objeto SYNC, que es emitido
ciclicamente por el maestro CANopen. No incluye ningun dato. Su valor predeterminado es 0x080.
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El modo de transmision es:

Tipo de transmision

Transmisién de PDO

Ciclica

Aciclica

Sincrona

Asincrona

0

PDO enviado de forma sincrona con el objeto SYNC,
activado por un cambio en el valor de los datos

N

N

1-240

PDO enviado por el médulo de comunicacién una vez
cada 1 a 240 recepciones del objeto SYNC

255

Valor del modo de comunicacion predeterminado

Objetos de datos de servicio (SDO)

Los objetos de datos de servicio (SDO) se emplean para la configuracion de los dispositivos. También se
utilizan para definir el tipo y el formato de la informacion comunicada a través de los PDO.

Los SDO permiten acceder a cualquier objeto del diccionario de objetos del dispositivo.

Los maestros CANopen realizan envios de mensajes aciclicos a través de los SDO. Ademas, se utilizan
para solicitudes asincronas, no periédicas. Por ejemplo, un SDO puede utilizarse para leer una identifi-

cacion de unidad de control.

El médulo de comunicacion CANopen gestiona 1 servidor SDO.
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Capitulo 4

Configuracién de software

Configuracion local

Este capitulo contiene la descripcién de los pasos principales de la configuracion del software TeSys U en
CANopen.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Importacion de archivos EDS al software de configuracion de CANopen 46
Insercion de TeSys U en la red CANopen 47
Ajustes y configuracién de fabrica 51
Personalizacion de la configuracion 52
Uso de los PDO 57
Uso de los SDO 63
PKW: Accesos aciclicos encapsulados 64
Uso de los registros principales para una gestion simplificada 67
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Importacién de archivos EDS al software de configuracién de CANopen

Procedimiento de descarga de archivos EDS

Las diferentes variantes de arrancador controlador de TeSys U se describen en los archivos EDS
(Electronic Data Sheet).

Si los arrancadores controladores de TeSys U no aparecen en la herramienta de configuracion de
CANopen, deberan importarse los archivos EDS correspondientes.

En la siguiente tabla se describen los pasos necesarios para descargar los archivos EDS y de icono
asociados a Tesys U del sitio Web www.schneider-electric.com:

Paso Accion
1 Abra el sitio Web de Schneider Electric: www.schneider-electric.com.
2 Haga clic en Products and Services (Productos y servicios) y, después, en Automation and Control (Automatizacion y control).
3 En la seccion Downloads (Descargas) de la barra de menus de la izquierda, haga clic en Current offers (Ofertas actuales).
4 e En la lista desplegable Choose a function (Elegir una funcion), seleccione Motor Control (Control de motores).
® En la lista desplegable Choose a range (Elegir una gama), seleccione TeSys U.
® En la lista desplegable Choose a type of document (Elegir un tipo de documento), seleccione Software/Firmware.
Haga clic en >Find (Buscar).
5 Seleccione Communication Module Tesys U Canopen (Médulo de comunicaciones CANopen Tesys U) y descargue el archivo
LULCO08_EDS_DIB_files_V100.exe.
6 Haga doble clic en LULC08_EDS_DIB_files_V100.exe en el disco duro. Haga clic en Accept (Aceptar) en la ventana ‘Licence
for software downloaded from Schneider-Electric web sites’ (Licencia para software descargado de los sitios Web de
Schneider Electric) que aparece. A continuacion, seleccione una carpeta de destino y haga clic en Install (Instalar).
7 Seleccione los archivos EDS correspondientes a las configuraciones de TeSys U:
En la siguiente tabla, se incluyen las asociaciones entre las 7 variantes de TeSys U y los nombres de
archivos EDS asociados.
Nombres de las variantes Nombre del archivo EDS
TeSys U C Ad TE_TESYSU_C_ADe+++E.eds
TeSys UC Mu L TE_TESYSU_C_MU_Le+++E.eds
TeSys UC MuR TE_TESYSU_C_MU_R-e+*<E.eds
TeSys U Sc Ad TE_TESYSU_SC_ADe+E.eds
TeSys U Sc Mu L TE_TESYSU_SC_MU_Le++E.eds
TeSys U Sc MuR TE_TESYSU_SC_MU_Rees+E.eds
TeSys U Sc St TE_TESYSU_SC_STees*E.eds

e Las letras Sc y C significan Starter-Controller (arrancador controlador) y Controller (controlador),
respectivamente.

e Las letras St, Ad y Mu significan unidad de control Standard (estandar), Advanced (avanzada) y
Multifunction (multifuncion), respectivamente.

e Las letras Ry L significan configuracion Remote (a distancia) y Local (local).
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Insercion de TeSys U en la red CANopen

Introduccién

Parainsertar TeSys U en la redCANopen, debe seleccionarse una de las siete variantes que se describen

a continuacion

Criterios de seleccion de una variante TeSys U

Elija la variante TeSys U...

Cuando necesite

TeSys U C Ad

un controlador de hasta 450 kW para un motor trifasico de clase 10-20 con una unidad de
control avanzada que le protege de las sobrecargas y los cortocircuitos, el desequilibrio de
fases y los fallos del aislamiento y que ofrece rearme manual o automatico/a distancia.

TeSys UC MuR
o
TeSys UC MuL

un controlador de hasta 450 kW, para un motor trifasico de clase 5-30 con una unidad de
control multifuncién que le protege de las sobrecargas y los cortocircuitos, el desequilibrio
de fases y los fallos del aislamiento, dotado con advertencias de funcion, funciones de
histérico y vigilancia, diferenciacion de fallos, vigilancia de operaciones sin carga o
excesivos pares y que ofrece rearme manual/automatico.

TeSys U Sc Ad

un arrancador o un arrancador controlador de hasta 15 kW para un motor trifasico de clase
10 0 20 o un motor monofasico de clase 10, valor nominal 0-12 o 0-32A, con una unidad de
control avanzada que le protege de las sobrecargas, los cortocircuitos, el desequilibrio de

fases y los fallos del aislamiento, y que ofrece un rearme manual o automatico/a distancia.

TeSys U Sc Mu R
o
TeSys U Sc Mu L

un arrancador controlador de hasta 15kW, para un motor monofasico o trifasico de clase 5-
30, valor nominal 0-12 o 0-32A, con una unidad de control multifuncién que le protege de las
sobrecargas y los cortocircuitos, el desequilibrio de fases y los fallos del aislamiento, dotado
con advertencias de funcion, funciones de histérico y vigilancia, diferenciacién de defectos,
vigilancia de operaciones sin carga o excesivos pares y que ofrece rearme
manual/automatico.

TeSys U Sc St

un arrancador o un arrancador controlador de hasta 15 kW para un motor trifasico de clase
10, valor nominal 0-12 o 0-32A, con una unidad de control estandar que le protege de las

sobrecargas, los cortocircuitos, el desequilibrio de fases y los fallos del aislamiento, y que
ofrece un rearme manual.

Los modos de configuracion Local (L)/A distancia (R) se refieren al registro de configuracion 601 (lectura
y escritura con el motor parado), aceptado por la unidad de control multifuncién = V3.x.

Si se encuentra en un modo de configuracién local Significa que 601.7 = 1.

Este modo conserva la configuracion local realizada con la HMI integrada de la
unidad de control multifuncion.

Prohibe cualquier configuracion gestionada por la aplicacion PLC a través de la
red y, de este modo, conserva la configuracion local.

Si se encuentra en un modo de configuracién a distancia | Significa que 601.7 = 0.

Este modo permite que la aplicacion PLC configure el dispositivo TeSys U a
distancia.

Nota: Los parametros sobrescritos por la aplicacion PLC se perderan.

Este modo es util en caso de sustitucion de un dispositivo defectuoso.

El dispositivo TeSys U equipado de forma predeterminada con una unidad de control multifuncién = V3.x
se encuentra en modo de configuracion a distancia.
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Configuracion de los parametros de TeSys U

Dependiendo de la variante de TeSys U, la configuracion de los parametros se puede gestionar a través
de canales diferentes:

Configuracion gestionada porla | Configuracién gestionada a Configuracién local mediante HMI
herramienta de configuracion | través de PKW (PDO n°4) integrada de la unidad de control
CANopen multifuncién

TeSys U C Ad V1.xx v v

TeSys U C Mu L V1.xx v

TeSys U C Mu R V1.xx N v *

TeSys U Sc Ad V1.xx

TeSys U Sc Mu L V1.xx v

TeSys U Sc Mu R V1.xx N «/ *

TeSys U Sc St V1.xx N

* Los parametros se pueden configurar localmente mediante la HMI integrada de la unidad de control
multifuncion en las variantes "TeSys U Sc Mu R V2.xx"y "TeSys U C Mu R V1.xx" si la aplicacion PLC no
modifica ningun parametro a través de la red.

Parametros de TeSys U C Ad
En la siguiente tabla, se describen los parametros de TeSys U C Ad:

Indice CANopen Parametro Descripcién

2006 : 03 602 Configuracion de control (modo de rearme de defecto térmico)
2007 : 21 682 Estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion
2007 : 22 683 Modo de control local/a distancia del controlador

2007 : 23 684 Inversion de la configuracion de salida

2007 : 24 685 Configuracion de la salida LO1

2007 : 25 686 Configuracion de las salidas OA1 y OA3

2007 : 26 687 Configuracion de las salidas 13 y 23

2007 : 27 688 Modo de regeneracion

2007 : 29 690 Desactivar la identificacion automatica

Parametros de TeSys U C Mu L/R
En la siguiente tabla, se describen los parametros de TeSys U C Mu L/R:

Indice CANopen Parametro Descripcion

2006 : 01 600 Definir un cédigo de acceso para bloquear el teclado LUCMT

2006 : 02 601 Configuracion

2006 : 03 602 Configuracion de control

2006 : 04 603 Direccion del puerto de comunicacién de la unidad de control LUCMT

2006 : 05 604 Velocidad de transmision en baudios del puerto de comunicacion de la unidad de
control LUCMT

2006 : 07 606 Clase de disparo

2006 : 08 607 Tiempo de rearme térmico

2006 : 09 608 Umbral de rearme térmico

2006 : 0A 609 Umbral de advertencia térmica

2006 : 0B 610 Tiempo de espera para disparo por defecto a tierra

2006 : 0C 611 Umbral de disparo por defecto a tierra

2006 : 0D 612 Umbral de advertencia de defecto a tierra

2006 : OE 613 Tiempo de espera para disparo por desequilibrio de fases al arranque

2006 : OF 614 Tiempo de espera para disparo por desequilibrio de fases en funcionamiento

2006 : 10 615 Umbral de disparo por desequilibrio de fases

2006 : 11 616 Umbral de advertencia de desequilibrio de fases

2006 : 12 617 Tiempo de espera para disparo por agarrotamiento
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[ndice CANopen Parametro Descripcién

2006 : 13 618 Umbral de disparo por agarrotamiento

2006 : 14 619 Umbral de advertencia de agarrotamiento

2006 : 15 620 Tiempo de espera para disparo por falta de corriente
2006 : 16 621 Umbral de disparo por falta de corriente

2006 : 17 622 Umbral de advertencia de falta de corriente

2006 : 18 623 Tiempo de espera para disparo por arranque prolongado
2006 : 19 624 Umbral de disparo por arranque prolongado

2006 : 1A 625 Umbral de advertencia de arranque prolongado

2006 : 1B-1C 626-627 Reservado

2006 : 1D 628 Primario de transformador de corriente

2006 : 1E 629 Secundario de transformador de corriente

2006 : 1F 630 Numero de pasos por transformador de corriente

2006 : 20-23 631-634 Reservado

2007 : 01 650 Idioma de visualizacion

2007 : 02 651 Visualizacion de elementos en funcionamiento

2007 : 03 652 Ajuste de corriente a plena carga (% IPC max)

2007 : 04-1E 653-679 Reservado

2007 :1F 680 Ajuste de cadigo de identificacion del médulo de comunicacion
2007 : 21 682 Estrategia de recuperacién en caso de pérdida de comunicacion
2007 : 22 683 Modo de control local/a distancia del controlador

2007 : 23 684 Inversion de la configuracion de salida

2007 : 24 685 Configuracion de la salida LO1

2007 : 25 686 Configuracion de las salidas OA1 y OA3

2007 : 27 687 Configuracion de las salidas 13 y 23

2007 : 28 688 Modo de regeneracion

2007 : 29 690 Desactivar la identificacién automatica

Parametros de TeSys U Sc Ad
En la siguiente tabla, se describen los parametros de TeSys U Sc Ad:

[ndice CANopen Parametro Descripcion

2006 : 03 602 Configuracion de control (modo de rearme de defecto térmico)
2007 : 21 682 Estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion
2007 : 23 684 Inversién de la configuracion de salida

2007 : 24 685 Configuracion de la salida LO1

2007 : 25 686 Configuracion de las salidas OA1 'y OA3

2007 : 27 688 Modo de regeneracion

2007 : 29 690 Desactivar la identificacion automatica

Parametros de TeSys U Sc Mu L/R
En la siguiente tabla, se describen los parametros de TeSys U Sc Mu L/R:

[ndice CANopen Parametro Descripcion

2006 : 01 600 Definir un cédigo de acceso para bloquear el teclado LUCMT

2006 : 02 601 Configuracién

2006 : 03 602 Configuracién de control

2006 : 04 603 Direccion del puerto de comunicacion de la unidad de control LUCMT

2006 : 05 604 Velocidad de transmisién en baudios del puerto de comunicacion de la unidad de
control LUCMT

2006 : 07 606 Clase de disparo

2006 : 08 607 Tiempo de rearme térmico

2006 : 09 608 Umbral de rearme térmico
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[ndice CANopen Parametro Descripcién

2006 : OA 609 Umbral de advertencia térmica

2006 : 0B 610 Tiempo de espera para disparo por defecto a tierra

2006 : 0C 611 Umbral de disparo por defecto a tierra

2006 : 0D 612 Umbral de advertencia de defecto a tierra

2006 : OE 613 Tiempo de espera para disparo por desequilibrio de fases al arranque
2006 : OF 614 Tiempo de espera para disparo por desequilibrio de fases en funcionamiento
2006 : 10 615 Umbral de disparo por desequilibrio de fases

2006 : 11 616 Umbral de advertencia de desequilibrio de fases

2006 : 12 617 Tiempo de espera para disparo por agarrotamiento

2006 : 13 618 Umbral de disparo por agarrotamiento

2006 : 14 619 Umbral de advertencia de agarrotamiento

2006 : 15 620 Tiempo de espera para disparo por falta de corriente

2006 : 16 621 Umbral de disparo por falta de corriente

2006 : 17 622 Umbral de advertencia de falta de corriente

2006 : 18 623 Tiempo de espera para disparo por arranque prolongado

2006 : 19 624 Umbral de disparo por arranque prolongado

2006 : 1A 625 Umbral de advertencia de arranque prolongado

2006 : 1B-23 626-634 Reservado

2007 : 01 650 Idioma de visualizacion

2007 : 02 651 Visualizacién de elementos en funcionamiento

2007 : 03 652 Ajuste de corriente a plena carga (% IPC max)

2007 : 04-1E 653-679 Reservado

2007 :1F 680 Ajuste de codigo de identificacion del médulo de comunicacion
2007 : 21 682 Estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion
2007 : 22 683 Control local/a distancia

2007 : 23 684 Inversion de la configuracion de salida

2007 : 24 685 Configuracion de la salida LO1

2007 : 25 686 Configuracion de las salidas OA1 y OA3

2007 : 26 687 Reservado

2007 : 27 688 Modo de regeneracion

2007 : 29 690 Desactivar la identificacion automatica

Parametros de TeSys U Sc St
En la tabla siguiente, se describen los parametros de TeSys U Sc St:

indice CANopen Parametro Descripcion

2007 : 21 682 Estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion
2007 : 23 684 Inversion de la configuracion de salida

2007 : 24 685 Configuracion de la salida LO1

2007 : 25 686 Configuracion de las salidas OA1 y OA3

2007 : 27 688 Modo de regeneracién

2007 : 29 690 Desactivar la identificacion automatica

50

1744084 07/2019




Configuracién de software

Ajustes y configuracion de fabrica

Tipos de parametros

El ajuste de los parametros del médulo de comunicacion permite determinar lo siguiente:
e El modo de funcionamiento.
e El modo de rearme tras fallo de sobrecarga térmica.

e La correspondencia entre las salidas del médulo de comunicacion y las entradas del controlador LUTM.

Registros de ajustes y configuracion predeterminados

Los registros de configuracion (2006:xx) y los registros de ajustes (2007:xx) permiten acceso de
lectura/escritura. Los valores predeterminados de fabrica son los siguientes:

Indice CANopen Registro Objeto Valor de | Significado
fabrica
602.0 Modo de reatme.tras fallo de 1 "Modo manual"
sobrecarga térmica
2006:03 . o Se fuerza a 0 (cero), este bit prohibe toda comunicacion
Validar la comunicacién entre . . .
602.4 LUCM v LULCO8 1 entre la unidad de control multifuncion LUCM y el
y modulo de comunicacién LULCO8.
Modo de recuperacién de las Parada forzada
2007:21 682 salidas de control en caso de 2 Base de potencia: OA1y OA3 a0
pérdida de comunicacion Base de control: 13y 23 a0
200722 683 Modo de funcionamiento de bus 0 Modo de control de salida de LUTM "a distancia a través
' o local con LUTM y LULCO08 del bus"
2007:23 684 Inversion de las salidas LULCO8 0 El estado de las salidas refleja los bits de control
Asignacion de:
2007:24 LSB 685 LSB - salida LO1 2 LO1 refleja el bit de control 700.0
2007:25LSB 686 LSB - salida OA1 12 OAT1 refleja el bit de control 704.0
2007:25 MSB 686 MSB - salida OA3 13 OAB3 refleja el bit de control 704.1
(en la base de control)
2007:26 LSB 687 LSB - salida 13 12 13 refleja el bit de control 704.0
2007:26 MSB 687 MSB - salida 23 13 23 refleja el bit de control 704.1
2007:27 688 Modo de regenfa'rauon después 0 Las sallda's: recuperan el estado que tenian antes de la
de la desconexién desconexion
2007:29 690 Desactivar la identificacion 0 Identificacion automatica de la unidad de control
automatica

NOTA: Para obtener mas informacion, consulte el manual del usuario de variables de comunicaciones

TeSys U.
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Personalizacién de la configuracién

Tipos de parametros
Puede utilizar los ajustes de fabrica o personalizar la configuracion.
A continuacion, se describen los parametros del médulo de comunicaciones.

Para consultar otros parametros relativos a la unidad de control, consulte el "manual del usuario de
variables de comunicaciones de TeSys U".

Configuracion de control

Los bits 0, 1y 2 de este registro se utilizan para configurar el modo de rearme tras el fallo por sobrecarga
térmica. Para seleccionar el modo de rearme, so6lo uno de estos bits debe tener el valor 1. Los otros bits
(3 a 8) estan dedicados a la configuracion del puerto Modbus de la unidad de control multifuncion.

indice Unidad de Unidad de control
CANopen Bit Descripcion/valores posibles control multifuncién
avanzada
Modo de rearme tras fallo por sobrecarga térmica, bits 0-2 (un bit tiene el valor 1):
602.0 Manual (valor predeterminado =1) v
602.1 A distancia (o teclado de la unidad de control multifuncion) «/
602.2 Automatico «/
602.3 Paridad de la comunicacién de la unidad de control v
0 = ninguna (predeterminado) - 1 = par
602.4 Control de comunicacion activado/desactivado v
2006:03 0 = desactivado - 1 = activado (predeterminado)
Vigilancia (watchdog) del puerto de unidad de control multifuncién, bits 5-8 (un bit v
tiene el valor 1):
602.5 Ignorar (valor predeterminado =1) N
602.6 Advertencia v
602.7 Caida v
602.8 Disparo v
602.9 a 602.15 | Reservado v

Estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion
El parametro de estrategia de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion (registro 682 o indice
CANopen 2007:21) se utiliza para ajustar el modo de recuperacion si se produce una pérdida de
comunicaciones con el PLC.

Valor del registro 682 Modo de recuperacién

0 Ignorado

Congelar salidas

Parada

Forzar marcha hacia delante

1
2
3 Advertencia de pérdida de sefial de comunicacion
4
5

Forzar marcha hacia atras

A ADVERTENCIA

REARRANQUE AUTOMATICO DEL MOTOR

Si se detiene la comunicacion, las salidas OA1-OA3 adoptan el estado correspondiente al modo de
recuperacion seleccionado (registro 682), pero los bits de control 704.0 y 704.1 no se modifican.

Cuando se acusa una advertencia de pérdida de comunicacion (registro 703 o pulsador del controlador),
el motor rearrancara automaticamente si la aplicacion PLC no ha sobrescrito previamente con el valor 0
los bits de control 704.0 o 704.1.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones serias o dafio al equipo.
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Descripcion de los distintos modos de recuperacion:

Modo de recuperacion

Pérdida de comunicacion

Recuperacién de la comunicacion

Acuse de pérdida de
comunicacion

Ignorado
(reg. 682 = 0)

No se detecta la pérdida de
comunicacion.

No se detecta la pérdida de
comunicacion.

OA1 y OA3 conservan su estado.

OA1 y OA3 conservan su estado.

Sin acuse de pérdida de
comunicacion.

Congelar salidas

OA1 y OA3 conservan su estado.

OA1 y OA3 conservan su estado.

En flanco ascendiente por el bit
703.3 (no dejarlo establecido en

1).

ElI LED ERR parpadea en la cara
frontal.

El LED ERR parpadea en la cara
frontal.

Una vez realizado el acuse, se
habilita el ultimo comando

(reg. 682 = 1) almacenado en el registro 704.
Cada comando ElI LED ERR se apaga.
Encendido/Apagado nuevo se
almacena, pero no tiene ningun
efecto en OA1 y OA3.
OA1y OA3 se fuerzan a 0. OA1y OA3 se fuerzan a 0. En flanco ascendiente por el bit
703.3 (no dejarlo establecido en
1).
ElI LED ERR parpadea en la cara ElI LED ERR parpadea en la cara Una vez realizado el acuse, se
Parada frontal. frontal. habilita el ultimo comando
(reg. 682 = 2) almacenado en el registro 704.

Cada comando
Encendido/Apagado nuevo se
almacena, pero no tiene ningun
efecto en OA1 y OA3.

ElI LED ERR se apaga.

Advertencia de pérdida de
sefial de comunicacion
(reg. 682 = 3)

OA1 y OA3 conservan su estado.

OA1 y OA3 conservan su estado.

En flanco ascendiente por el bit
703.3 (no dejarlo establecido en

1).

ElI LED ERR parpadea en la cara
frontal.

El LED ERR parpadea en la cara
frontal.

Se tiene en cuenta cada comando
Encendido/Apagado nuevo y tiene
un efecto en OA1y OA3.

ElI LED ERR se apaga.

Forzar marcha hacia
delante
(reg. 682 = 4)

OA1 se fuerza a 1.
OA3 se fuerza a 0.

OA1 se fuerza a 1.
OA3 se fuerza a 0.

En flanco ascendiente por el bit
703.3 (no dejarlo establecido en

1).

EI LED ERR parpadea en la cara
frontal.

ElI LED ERR parpadea en la cara
frontal.

Una vez realizado el acuse, se
habilita el ultimo comando
almacenado en el registro 704.

Cada comando
Encendido/Apagado nuevo se
almacena, pero no tiene ningun
efecto en OA1 y OA3.

ElI LED ERR se apaga.

Forzar marcha hacia atras
(reg. 682 = 5)

OA1 se fuerza a 0.
OA3 se fuerza a 1.

OA1 se fuerza a 0.
OAZ3 se fuerza a 1.

En flanco ascendiente por el bit
703.3 (no dejarlo establecido en

1).

EI LED ERR parpadea en la cara
frontal.

El LED ERR parpadea en la cara
frontal.

Una vez realizado el acuse, se
habilita el tltimo comando
almacenado en el registro 704.

Cada comando
Encendido/Apagado nuevo se
almacena, pero no tiene ningun
efecto en OA1 y OA3.

ElI LED ERR se apaga.
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Modo de control local/a distancia del controlador

El control de las salidas 13 y 23 de LUTM depende del modo de funcionamiento seleccionado en el
registro de controlador local/a distancia.

Indice Registro Modo de Comentario
Valor
CANopen control
2007:22 683 Las salidas 13 y 23 se controlan exclusivamente mediante el bus (valor
A distancia 0 predeterminado).

El estado de las entradas I.1 y 1.2 no afecta a las salidas 13 y 23.

Las salidas 13 y 23 se controlan exclusivamente mediante las entradas l.1yl.2.

Local ! No se tiene en cuenta el control de las salidas a través del bus.

Las salidas 13 y 23 se controlan mediante las

Si .10 = 1: Modo local entradas 1.1yl.2.

Entrada mixta
1.10 tiene 2 Las salidas 13 y 23 se controlan sélo mediante el

rioridad i =0: i i bus.
P Si110 = 0: Modo a distancia El estado de las entradas l.1yl.2 no afecta a las

salidas 13y 23.

Inversion de la configuracién de salidas

Dependiendo de sus necesidades (sefializacién, marcha, parada, etc.), puede asignar un estado NO o No
Connect a las salidas OA1, OA3 y LO1, mediante la configuracion de la inversion del registro de
configuracion de las salidas.

[ndice CANopen | Registro Bit Valor Comentario
0 0 Sin inversion de la salida OA1 (valor predeterminado)
1 Inversion de la salida OA1
0 Sin inversién de la salida OA3 (valor predeterminado)
2007:23 684 1
1 Inversion de la salida OA3
) 0 Sin inversion de la salida LO1 (valor predeterminado)
1 Inversion de la salida LO1

Configuracion de la salida LO1

Para cambiar la asignacion (ajustes de fabrica), escriba otro valor (de 0 a 45), tal como se describe en
Asignaciones de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23.

La asignacion/control (ajustes de fabrica) de la salida LO1 de LULCO8 es:

Indice CANopen Registro Valor Ajustes de fabrica | Comentario

2007:24 - LSB 685 - LSB De 0 a45 2 Salida LO1 = imagen de registro 700.0

Configuracion de la salida OA1

Para cambiar la asignacion (ajustes de fabrica), escriba otro valor (de 0 a 45), tal como se describe en
Asignaciones de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23.

La asignacion/control (ajustes de fabrica) de la salida OA1 de LULCO08 es:

indice CANopen Registro Valor Ajustes de fabrica | Comentario

2007:25 - LSB 686 - LSB De 0 a45 12 Salida OA1 = imagen de registro 704.0

Configuracion de la salida OA3

Para cambiar la asignacion (ajustes de fabrica), escriba otro valor (de 0 a 45), tal como se describe en
Asignaciones de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23.

La asignacion/control (ajustes de fabrica) de la salida OA3 de LULCO8 es:

indice CANopen Registro Valor Ajustes de fabrica | Comentario

2007:25 - MSB 686 - MSB De 0a45 13 Salida OA3 = imagen de registro 704.1
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Configuracion de la salida 13

Para cambiar la asignacion (ajustes de fabrica), escriba otro valor (de 0 a 45), tal como se describe en
Asignaciones de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23.

La asignacion/control (ajustes de fabrica) de la salida 13 de LULCO8 es:

indice CANopen Registro Valor Ajustes de fabrica | Comentario
2007:26 - LSB 687 - LSB De 0a45 12

Salida 13 = imagen de registro 704.0

Configuracién de la salida 23

Para cambiar la asignacion (ajustes de fabrica), escriba otro valor (de 0 a 45), tal como se describe en
Asignaciones de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23.

La asignacioén/control (ajustes de fabrica) de la salida 23 de LULCOS es:

[ndice CANopen Registro Valor Ajustes de fabrica | Comentario
2007:26 - MSB 687 - MSB De 0 a45 13

Salida 23 = imagen de registro 704.1

Modo de regeneracion después de parada (Reg. 688)

Si utiliza el registro 704 para controlar las salidas OA1-OA3, al escribir el valor 1 en el registro 688 se
bloquea el motor y se impide que rearranque tras producirse determinadas situaciones:
e Pérdida seguida de restauracion de 24 V CC (salidas OA1-OA3)

e Cambio de posicidn del boton giratorio de la base de potencia seguido de retorno a la posicion Listo
Cuando se produce una de estas situaciones, los bits de control 704.0 y 704.1 (salidas OA1-OA3) se

fuerzan automaticamente a 0. Una vez que han desaparecido dichas condiciones, se puede restaurar el
control del motor mediante el envio de un nuevo comando de marcha.

A ADVERTENCIA

REARRANQUE AUTOMATICO DEL MOTOR

En caso de escritura ciclica en el registro 704 (por ejemplo, una pasarela LUFP+ en su configuracion
predefinida), esta funcion de supervision se debe utilizar con precaucion. El programa de aplicacion debe
tener en cuenta este estado y solicitar que los bits 704.0 0 704.1 se escriban en 0. De lo contrario, cuando
la condicion desaparezca, el motor rearrancara automaticamente.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones serias o daiio al equipo.

Desactivar identificacion automatica

La desactivacion de la identificacion automatica puede ser automatica o forzada.

[ndice CANopen Registro Valor Comentario
690 0 Identificacion automatica
2007:29 1 Forzada a LUCB/C/D
2 Forzada a LUCM

Asignacion de salidas LO1, OA1, OA3, 13, 23

En esta tabla se describen los valores asignados para configurar las salidas LO1, OA1, OA3, 13y 23.

Valor Descripcion del valor asignado LUCBT / LUCMT
LUCDT

0 La salida correspondiente se fuerza a 0 (0 V)

La salida correspondiente se fuerza a 1 (24 V)

2 Estado del registro 700, bits 0-4:
-700.0 --> LO1

-700.1 --> OA1

-700.2 --> OA3

-700.3-->13

-700.4 --> 23

452.3 (fallo por sobrecarga térmica)

461.3 (advertencia de sobrecarga térmica)
457.0 (sistema listo)
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Valor Descripcién del valor asignado LUCBT / LUCMT
LUCDT
6 457.1 Y Y
7 Estado del bit 457.2 v v
8 La salida correspondiente copia el resultado de "Reflex stop 1: forward". v v
9 La salida correspondiente copia el resultado de "Reflex stop 1: reverse". v v
10 La salida correspondiente copia el resultado de "Reflex stop 2: forward". V «/
11 La salida correspondiente copia el resultado de "Reflex stop 2: reverse". v v
12 La salida correspondiente copia el resultado de "Forward direction" (valor predeterminado v v
de OA1).
13 La salida correspondiente copia el resultado de "Reverse direction" (valor predeterminado N v
de OA3).

14 452.0 (fallo por cortocircuito) N N
15 452.1 (fallo por sobrecorriente) N
16 4522 (fallo a tierra) v
17 452.3 (fallo por sobrecarga térmica) N N
18 452 .4 (fallo por arranque prolongado) v
19 452.5 (fallo por bloqueo mecanico [agarrotamiento]) v
20 452.6 (fallo por desequilibrio de fases) v
21 452.7 (fallo por falta de carga) N
22 452.8 (disparo por derivacion) v
23 452.9 (disparo de prueba) v
24 452.10 (pérdida de comunicaciones en el puerto Modbus de LUCMT) N
25 452.11 (fallo interno de la unidad de control) N N
26 452.12 (fallo de comunicacion interna o de identificacion de médulo) v
27 452.13 (fallo interno del médulo) N N
28-31 (Reservados)

32 461.2 (advertencia de fallo a tierra) v
33 461.3 (advertencia de sobrecarga térmica) N N
34 461.4 (advertencia de arranque prolongado) N
35 461.5 (advertencia de bloqueo mecanico [agarrotamiento]) v
36 461.6 (advertencia de desequilibrio de fases) v
37 461.7 (advertencia de falta de corriente) N
38-39 (Reservados)

40 461.10 (pérdida de comunicaciones en el puerto Modbus de LUCMT)

41 461.11 (advertencia de temperatura interna)

42 461.12 (advertencia de comunicacion interna o de identificacion de modulo)

43-44 (Reservados)

45 461.15 (advertencia de modulo) N N
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Uso de los PDO

Introduccién
Los telegramas PDO se emplean para intercambiar datos de E/S periddicos entre el PLC y el arrancador
controlador TeSys U.
El arrancador controlador TeSys U posee cuatro conjuntos de PDO:
e El conjunto PDO1 esta predefinido para el control y la vigilancia. Se activa de forma predeterminada.
e El conjunto PDO2 no esta predefinido y se puede utilizar libremente. No se activa de forma

predeterminada.
e El conjunto PDO3 no esté predefinido y se puede utilizar libremente. No se activa de forma

predeterminada.
e El conjunto PDO4 esta predefinido para el acceso a cualquier registro (de lectura o escritura) mediante

programacion con objetos PKW. Se activa de forma predeterminada.

Modo de transmision de PDO
Los cuatro conjuntos de PDO aceptan los siguientes modos de transmision:

e Sincrono ciclico (la sincronizacion esta relacionada con el objeto SYNC)
e Asincrono y sincrono aciclico

El modo de transmision predeterminado del arrancador controlador TeSys U es asincrono aciclico. Los
datos se envian al iniciar la red, al volver a conectar la red y durante el funcionamiento normal cuando los
datos cambian.

El modo de transmisién predeterminado del maestro CANopen también es asincrono aciclico. Los datos
se envian desde el maestro al iniciar la red, al volver a conectarla y durante el funcionamiento normal
cuando los datos cambian.

Asignacién de PDO
El usuario puede modificar la asignacién de los cuatro conjuntos de PDO.

Los PDO de transmisiéon pueden transportar las siguientes variables de solo lectura:

Objetos de vigilancia: indice CANopen 2004

Datos de visualizaciéon de la HMI de la unidad de control multifuncion: indice CANopen 200B

Los PDO de recepcion pueden transportar las siguientes variables de lectura/escritura:

Objetos de ajuste: indice CANopen 2007
Objetos de comando: indice CANopen 2008
Comando del teclado de la unidad de control multifuncion: indice CANopen 200C

La lista completa de objetos asignables de CANopen se encuentra detallada en el manual del usuario de
variables de comunicaciones TeSys U. Los objetos asignables se identifican mediante el caracter "M" en
la primera columna (direccién de protocolo) de cada tabla.

Descripcion de conjunto PDO1
El primer conjunto PDO (PDO1) sirve para controlar y vigilar. La asignacion predefinida se describe a
continuacion y puede ser modificada por el usuario.

Descripcion de la asignacion de PDO1 de recepcion

ElI PDO1 de recepcion sirve para enviar comandos al arrancador controlador desde el PLC. La asignacion
predefinida es comun para las siete variantes TeSys U.

Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
Registro 704 703 700 Vacio
indice CANopen 2008:5 2008:4 2008:1 -
Descripcion Registro de control Control del médulo de Control de salidas -
comunicaciones
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Reg 704 de registro de control

En la siguiente tabla se incluye una descripcion del registro de control:

A ADVERTENCIA

REARRANQUE AUTOMATICO DEL MOTOR

El motor volvera a arrancar automaticamente si la aplicacion del PLC no ha sobrescrito previamente los
bits de control 704.0 y 704.1 a 0 en caso de escritura ciclica en el registro 704 y cuando se produzca
alguno de los siguientes eventos:

e Pérdida seguida de restablecimiento del suministro de alimentacion de 24 V CC de las salidas
e Cambio de posicidn del botén giratorio de la base de potencia seguido de retorno a la posicion Listo
e Corte de comunicaciones seguido de restablecimiento

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones serias o dafio al equipo.

Palabra 1 Indice CANopen 2008:5 Sc St CAd ScAd |C Mu L/R Sc Mu
L/R
Bit 0 Marcha hacia delante
Bit 1 Marcha hacia atras v v
Bit 2 (Reservado)
Bit 3 Reseteado tras fallo: si el registro 451=102 o 104, el acuse de fallo v N
provoca un retorno a los ajustes de fabrica del médulo de
comunicaciones.
Este bit esta activo en el flanco ascendente y debe ponerse a 0
mediante programacion.
Bit 4 (Reservado)
Bit 5 Inicia una prueba automatica de fallo por sobrecarga térmica. N
Este bit esta activo en el flanco ascendente y debe ponerse a 0
mediante programacion.
Bits 6-11 (Reservados)
Bit 12 Inicia una prueba de disparo a través del bus de comunicaciones. N
Este bit esta activo en el flanco ascendente y debe ponerse a 0
mediante programacion.
Bits 13-15 (Reservados)

NOTA: El bit de reseteado tras fallo debe tener el valor 1y ponerse a 0 para acusar un fallo.

Reg 703 de control del médulo de comunicaciones

En la siguiente tabla se describe el control del modulo de comunicaciones:

Palabra 2 indice CANopen 2008:4 Sc St CAdScAd |C MulL/R ScMu
L/R
Bits 0-2 (Reservados)
Bit 3 Advertencia de rearme (pérdida de comunicacion, etc.) v N v
Este bit esta activo en el flanco ascendente y debe ponerse a 0
mediante programacion.
Bits 4-15 (Reservados)
NOTA: El bit de advertencia de rearme debe tener el valor 1 y ponerse a 0 para acusar una advertencia
(pérdida de comunicacion).
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Reg 700 de control de salida

En la siguiente tabla se describe el control de salida:

Palabra 3 [ndice CANopen 2008:1 Sc St CAd ScAd |C Mu L/R Sc Mu
L/R

Bit 0 Control de la salida LO1 (si 685=2)

Bit 1 Control de la salida OA1 (si LSB de 686=2)

Bit 2 Control de la salida OA3 (si MSB de 686=2)

Bits 3-15 (Reservados)

Descripcion de la asignacion del PDO1 de transmision

ElI PDO1 de transmision sirve para vigilar el arrancador controlador desde el PLC. La asignacion
predefinida depende de las variantes TeSys U.

Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
TeSys U C Ad Registro 455 458 461 459
TeSys U C MuL/R indice CANopen 2004:6 2004:9 2004:C 2004:A
Descripcion Registro de estado | Registro del estado Registro de Estado de E/S de la
del médulo de E/S advertencia base de control
Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
TeSys U Sc St Registro 455 458 Vacio Vacio
indice CANopen 2004:6 2004:9 - -
Descripcion Registro de estado | Registro del estado - -
del médulo de E/S
Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
TeSys U Sc Ad Registro 455 458 461 Vacio
indice CANopen 2004:6 2004:9 2004:C -
Descripcion Registro de estado | Registro del estado Registro de -
del médulo de E/S advertencia
Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
TeSys U Sc Mu L/R Registro 455 458 461 457
indice CANopen 2004:6 2004:9 2004:C 2004:8
Descripcion Registro de estado | Registro del estado Registro de Registro de estado
del médulo de E/S advertencia mecanico y de la
alimentacioén
Reg 455 de registro de estado del arrancador controlador
En la siguiente tabla se describe el registro de estado del arrancador controlador:
Palabra 1 [ndice CANopen 2004:6 Sc St Sc Ad Sc Mu /R
Bit 0 Listo: N N v
LUB-++/2Be* = el botdn giratorio esta en la posicion "On" y no hay
fallos.
LUS¢*+/2S++ = el pulsador esta pulsado y no hay fallos.
Bit 1 Estado de los polos: cerrados N N v
Bit 2 Todos los fallos v v Y
Bit 3 Todas las advertencias v v %
Bit 4 Disparado: N N v
LUB-++/2B++ = el boton giratorio esta en posicion "Trip".
LUS*+/2Se+ = el pulsador esta pulsado.
Bit 5 Autorizacién de rearme de fallos v
Bit 6 Terminales A1/A2 alimentados
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Palabra 1 Indice CANopen 2004:6 Sc St Sc Ad Sc Mu LUR
Bit 7 Motor en funcionamiento, con detecciéon de corriente si ésta es N N
superior al 10% de IPC
Bits 8-13 Corriente media del motor: N N
32=100% IPC
63 =200% IPC
Bit 14 (Sin significado) v V v
Bit 15 Arranque en curso:
1 = la corriente en subida es superior al 10% de IPC
0 = la corriente en bajada es inferior al 150% de IPC
Reg 455 de registro de estado del controlador
En la siguiente tabla se ofrece una descripcion del registro de estado del controlador:
Palabra 1 indice CANopen 2004:6 C Ad C Mu L/R
Bit 0 Listo: N N
La LUTM estéa alimentada y no hay fallos en el médulo de comunicaciones (1.7
alimentada).
Bit 1 Entrada 1.3 o I.4 alimentada N N
Bit 2 Todos los fallos V V
Bit 3 Todas las advertencias N N
Bit 4 Disparado, si el modo de reseteado tras fallo por sobrecarga térmica = manual. N N
Bit 5 Autorizacion de rearme de fallos N N
Bit 6 1.1 e 1.2 alimentadas N
Bit 7 Motor en marcha con deteccion de corriente si ésta es superior al 10% IPC. N N
Bits 8-13 Corriente media del motor: N N
32=100% IPC
63 =200% IPC
Bit 14 En control local N
Bit 15 Arranque en curso:
1 = la corriente en subida es superior al 10% de IPC
0 = la corriente en bajada es inferior al 150% de IPC
Para las LUCBT/DT, el tiempo de espera es de 10 s. Para la LUCMT, consulte la
guia del usuario de las LUCM/MT.
Reg 458 de registro de estado del médulo de E/S
En la siguiente tabla se describe el registro de estado del médulo de E/S:
Palabra 2 Indice CANopen 2004:9 Sc St CAd ScAd |C MuL/R ScMu
L/R
Bit 0 Estado de OA1
Bit 1 Estado de OA3
Bit 2 Estado de LO1 V
Bits 3-7 (Sin significado)
Bit 8 Estado de LI1 N
Bit 9 Estado de LI2
Bits 10-15 (Sin significado)
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Reg 461 de registro de advertencias

En la siguiente tabla se describe el registro de advertencias:

Palabra 3 [ndice CANopen 2004:C Sc St CAdScAd |C MuL/RSc Mu
L/R

Bits 0-1 (Sin significado)
Bit 2 Advertencia de defecto a tierra v
Bit 3 Advertencia térmica «/
Bit 4 Advertencia de arranque prolongado N N
Bit 5 Advertencia de agarrotamiento v
Bit 6 Advertencia de desequilibrio de fases v
Bit 7 Advertencia de infracorriente %
Bits 8-9 (Sin significado)
Bit 10 Pérdida de comunicacioén en el puerto Modbus de LUCMT v
Bit 11 Advertencia de temperatura interna
Bit 12 Advertencia de comunicacion interna o de identificacién de médulo
Bits 13-14 (Sin significado)
Bit 15 Advertencia de médulo «/ Y «/

Reg 459 de estado de E/S de la base de control

En la siguiente tabla se describe el estado de E/S de la base de control:

Palabra 4 [ndice CANopen 2004:A CAd C Mu /R
Bit 0 1.1 = control local de la salida 13 v v
Bit 1 1.2 = control local de la salida 23 v %
Bit 2 1.3 = estado del contactor en la salida 13 v %
Bit 3 1.4 = estado del contactor en la salida 23 v v
Bit 4 1.5 = estado de entrada (rearme) N N
Bit 5 1.6 = estado de entrada (fallo externo) v %
Bit 6 1.7 = estado de entrada (sistema listo) N v
Bit 7 1.8 = estado de entrada (libre) N v
Bit 8 1.9 = estado de entrada (libre) N v
Bit 9 1.10 = estado de entrada en modo mixto local/a distancia si 683=2, libre en otro caso v %
Bits 10-11 (Sin significado)
Bit 12 Estado de la salida 13 (1=01 cerrada) N v
Bit 13 Estado de la salida 23 (1=02 cerrada) v v
Bit 14 Estado de las salidas 95-96 y 97-98 (1=95-96 cerradas y 97-98 abiertas) N N
Bit 15 Estado de las salidas 05-06 (1=05-06 cerradas) N v

Reg 457 de estado mecanico y de la alimentacién

En la siguiente tabla se describe el estado mecanico y de la alimentacion:
Palabra 4 indice CANopen 2004:8 Sc St CAdScAd |C MuL/R Sc Mu
L/R

Bit 0 Botdn en posicidon "On" (0="0Off") v v %
Bit 1 Botdn en posicidn "Trip" (0="Not tripped") N N N
Bit 2 Estado "On" del contactor v v v
Bit 3 Suministro de alimentacion de 24 V CC presente en las salidas N N v
Bits 4-15 (Sin significado)
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Descripcion de los conjuntos PDO2 y PDO3

Los conjuntos PDO2 y PDO3 no estan predefinidos (el PDO esta vacio) ni activados. El usuario puede
asignarles cualquier objeto asignable.

La lista completa de objetos asignables de CANopen se encuentra detallada en el manual del usuario de
variables de comunicaciones TeSys U.

Descripcion del conjunto PDO4

El conjunto PDO4 esta predefinido para acceder a cualquier registro (de lectura o escritura) programando
el uso de objetos PKW. PKW significa Periodically Kept in Acyclic Words (Conservado periédicamente en

palabras aciclicas).

Permite leer o escribir aciclicamente cualquier registro TeSys U.

e En el PDO4 de recepcion se reservan cuatro palabras para recibir un telegrama de solicitud.
e En el PDO4 de transmision, se reservan cuatro palabras para ofrecer un telegrama de respuesta.

La lista completa de objetos asignables de CANopen se encuentra detallada en el manual del usuario de
variables de comunicaciones TeSys U.

En el caso de variantes TeSys U C Mu L y TeSys U Sc Mu L que estén asociadas a la unidad de control
multifuncion = V3.x configurada en modo local, el uso de PKW queda restringido al acceso de lectura.

Descripcion de la asignacion de PDO4 de recepcion
ElI PDO4 de recepcion sirve para recibir un telegrama de solicitud PKW.

Indice CANopen 3000:01 3000:02
Numero de palabra Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
MSB LSB
Descripcion Registro de direccién | Bit de conmutacion | Cadigo de 0x00 Valor que se debe Valor que se debe
(bit 7) funcion (bits escribir: 12 palabra escribir: 22 palabra
6a0) MSW LSW

Descripcion de la asignacion de PDO4 de transmision
ElI PDO4 de transmision sirve para proporcionar una respuesta a un telegrama de solicitud PKW.

[ndice CANopen 3000:03 3000:04
Nudmero de palabra Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
MSB LSB
Descripcion Igual que para la Bit de conmutacion | Cédigo de 0x00 Datos de lectura: 12 | Datos de lectura: 22
solicitud (bit 7) funcion (bits palabra MSW palabra LSW
6a0)
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Uso de los SDO

Introduccién

Los telegramas SDO se utilizan para acceder de forma no periddica a cualquier objeto CANopen mediante
programacion de solicitudes. La lista de objetos de CANopen direccionables en relacion con las funciones
TeSys se expone pormenorizadamente en el manual del usuario de variables de comunicaciones de
TeSys U. La lista de objetos CANopen direccionables en relacién con la comunicacién se detalla en el
Apéndice A. El arrancador controlador TeSys U posee cuatro grupos PDO.

El grupo PDO1 esta predefinido para el control y la vigilancia, y se activa de forma predeterminada

Ejemplo de SDO de escritura
Este es un ejemplo de programacion de un SDO de escritura para Premium PLC en lenguaje de texto

estructurado.
{*Direccidédn del administrador de intercambio : LDR#0.1.5Y8
Direccién de la wvariable que se escribiré BMD3200
Direccién del esclavo CANopen : 40
Valor de variable gue se escribira : BMW3202:1
Tabla de gestidn : FMW3250:4 *)

(*Cambiar ajuste de IPC al 50 % de IPC max *)
BMD3200:= 0x00032007; (* <indice> = 0Ox2007 ; <subindice> = 3 *)
FMW3202:= 50;

[* Escribir un comando E intercambio previc finalizado *)
IF $M100 AND NOT RMW3250:X0 THEN
BMW3253:=2; (*Tiempo de espera de 200ms?*)
WRITE VAR (ADR#0.1.8YS, "SDO',®MD3200,40, 3MW3202:1, ®MW3250:4) ;
RESET &M100; (* Comando de escritura de restablecimiento *)
END IEF;

Ejemplo de SDO de lectura
Este es un ejemplo de programacion de un SDO de lectura para Premium PLC en lenguaje de texto

estructurado.
{(*Direccidn del administrador de intercambio : ADR#0.1.8Y53
Direccién de la wvariable cue se escribira : EMD3220
Direccién del esclavo CANopen : 40
Valor de variable gque se escribiré : FMW3222:1
Tabla de gestidn : FMW3IZ60:4 *)

{*Registro de fallos o lectura*
FMD3220:= 0x00032004; (* <indice> = 0x2004 ; <subindice> = 3 *)

{* Comando de lectura ¥ servicio inactiveo *)
IF %M101 AND NOT RMW3Z60:X0 THEN
BMW3Z263:=2; (*Tiempo de espera 200 ms*)
READ VAR(RDR#0.1.8YS, 'SDO', 8MD3220, 40, $MW3222:1, 3MW3260:4) ;
RESET %M101; {(* Comando de lectura de restablecimiento *)
END TIF;

1744084 07/2019 63



Configuracién de software

PKW: Accesos aciclicos encapsulados

Descripcion general

La caracteristica PKW se ha implementado para permitir el encapsulado de los accesos aciclicos de
lectura o escritura en PDOA4.

Esta caracteristica se activa en la herramienta de configuracion de CANopen mediante la activacion de
PDO4.

Registros de lectura/escritura
Con los datos PKW, podra leer o escribir cualquier registro. Los 8 bytes se interpretan como un telegrama

de solicitud o de respuesta encapsulado en datos de ENTRADA o de SALIDA.

Modulos sin PDO4 activado

ENTRADA SALIDA

w | N |~ |O

Njojla|dh|wWw N~ O

Mdédulos con PDO4 activado

ENTRADA SALIDA
0 0
1 1
2 2
3 3
4 4 PKW OUT 0
5 5 PKW OUT 1
6 6 PKW OUT 2
7 7 PKW OUT 3
8 PKWIN O 8 PKW OUT 4
9 PKW IN 1 9 PKW OUT 5
10 PKW IN 2 10 PKW OUT 6
11 PKWIN 3 11 PKW OUT 7
12 PKW IN 4
13 PKW IN 5
14 PKW IN 6
15 PKWIN 7

Datos de PKW OUT

Las solicitudes de datos de PKW OUT (Maestro DeviceNet — LULCO08) se asignan en los médulos que
admiten PKW.

Para acceder a un registro, debe seleccionar uno de los codigos de funcién siguientes:
o R_REG_16 = 0x25 para leer un registro

o R_REG_32 = 0x26 para leer dos registros

e W_REG_16 = Ox2A para escribir un registro

e W_REG_32 = 0x2B para escribir dos registros

Los numeros de registro se indican en el manual del usuario de variables de comunicaciones TeSys U.
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Palabra 1 Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4
Direccién de registro | Bit de conmutacion Bits de funcién No utilizado Datos para escribir
(bit 15) (bits del 8 al 14) (bits del 0 al 7)
Numero de registro | 0/1 R_REG_16 0x00 _ _
Caodigo 0x25
R_REG_32 _ _
Codigo 0x26
W_REG_16 Datos para escribir
Caodigo Ox2A en el registro
W_REG_32 Datos para escribir | Datos para escribir
Cédigo 0x2B en el registro 1 en el registro 2

Datos de PKW IN

Segun la plataforma PLC utilizada, consulte la descripcion de PKW OUT en los formatos "little endian" y
"big endian" para conocer la posicion de cada campo dentro de cada palabra.

Cualquier cambio en el campo de funcién activara la gestion de la solicitud (salvo si el codigo de
funcion = 0x00).

El bit de conmutacién debe cambiar en cada solicitud consecutiva. Este mecanismo permite al iniciador
de la solicitud saber cuando una respuesta esta preparada consultando el bit de conmutacion de la
respuesta. Cuando este bit de los datos de SALIDA es igual al bit de conmutacién emitido en la respuesta
de los datos de ENTRADA, entonces la respuesta esta preparada.

La respuesta de datos de PKW IN (Maestro CANopen — LULCO08) se asigna en los modulos que admiten
PKW. El dispositivo LULCO08 responde con la misma direccion de registro y el mismo cddigo de funcién o,
posiblemente, un cédigo de error:

Palabra 1

Palabra 2 Palabra 3 Palabra 4

Direccién de registro

No utilizado
(bits del 0 al 7)

Bits de funcion
(bits del 8 al 14)

Bit de conmutacién
(bit 15)

Datos para escribir

El mismo nimero de
registro que en la
solicitud

ERROR
Codigo Ox4E

Igual que para la 0x00

solicitud

Cadigo de error

Datos leidos en el
registro

R_REG_16
Caodigo 0x25

R_REG_32
Codigo 0x26

Datos leidos en el
registro 2

Datos leidos en el
registro 1

W_REG_16
Caodigo 0x2A

W_REG_32
Caodigo 0x2B

Segun la plataforma PLC utilizada, consulte la descripcion de PKW IN en los formatos "little endian" y "big
endian" para conocer la posicién de cada campo dentro de cada palabra.

Si el iniciador intenta escribir un objeto o registro TeSys U en un valor ilicito o intenta acceder a un registro
no accesible, se recibira un codigo de error como respuesta (Codigo de funcion = bit de conmutacion +
0x4E). El cédigo de error exacto se puede encontrar en las palabras 3 y 4. La solicitud no es aceptada y
el objeto o el registro mantiene su antiguo valor.

Si desea volver a activar exactamente el mismo comando, debe llevar a cabo las siguientes acciones:
e restablecer el codigo de funcion a 0x00;

e aguardar la trama de respuesta con el codigo de funcion igual a 0x00 y, a continuacion;

e restablecerla a su valor anterior.

Esto resulta de utilidad para un maestro limitado como un HMI.

Otra manera de volver a activar exactamente el mismo comando es:
e invertir el bit de conmutacioén en el byte del cédigo de funcién.

La respuesta es vélida cuando el bit de conmutacion de la respuesta es igual al bit de conmutacion escrito
en la respuesta (este es un método mas eficaz, pero se necesita una mayor capacidad de programacion).
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Cadigos de error de PKW
Caso de un error de escritura:

Cédigo de Nombre del error Explicacién

error

1 FGP_ERR_REQ_STACK_FULL Solicitud externa: devuelve una trama de error

3 FGP_ERR_REGISTER_NOT_FOUND Registro no gestionado (o la solicitud requiere derechos de

acceso de superusuario)

FGP_ERR_ANSWER_DELAYED

Solicitud externa: respuesta pospuesta

FGP_ERR_NOT_ALL_REGISTER_FOUND

No se encuentra uno o ambos registros

FGP_ERR_READ_ONLY

Escritura de registro no autorizada

10 FGP_ERR_VAL_1WORD_TOOHIGH El valor escrito esta fuera del intervalo de registros (valor de
palabra demasiado alto)

11 FGP_ERR_VAL_1WORD_TOOLOW El valor escrito esta fuera del intervalo de registros (valor de
palabra demasiado bajo)

12 FGP_ERR_VAL_2BYTES_INF_TOOHIGH El valor escrito esta fuera del intervalo de registros (valor MSB
demasiado alto)

13 FGP_ERR_VAL_2BYTES_INF_TOOLOW El valor escrito esta fuera del intervalo de registros (valor MSB
demasiado bajo)

16 FGP_ERR_VAL_INVALID El valor escrito no es un valor valido

20 FGP_ERR_BAD_ANSWER Solicitud externa: devuelve una trama de error

Caso de un error de lectura:

Cédigo de Nombre del error Explicacién

error

1 FGP_ERR_REQ_STACK_FULL Solicitud externa: devuelve una trama de error

3 FGP_ERR_REGISTER_NOT_FOUND Registro no gestionado (o la solicitud requiere derechos de

acceso de superusuario)

FGP_ERR_ANSWER_DELAYED

Solicitud externa: respuesta pospuesta

FGP_ERR_NOT_ALL_REGISTER_FOUND

No se encuentra uno o ambos registros

66

1744084 07/2019




Configuracién de software

Uso de los registros principales para una gestion simplificada

Introduccién

Antes de poner en servicio un arrancador de motores, es interesante conocer el registro al que se debe
acceder y en qué orden.

llustracién de los registros empleados

En la ilustracion siguiente se proporciona informacién basica sobre la puesta en servicio a través de
registros: configuracion, control y vigilancia (estado del sistema, mediciones, fallos y advertencias,
reconocimiento). Comenzando desde la configuracion de fabrica predefinida, se puede visualizar, e
incluso prever, el comportamiento del sistema.

Configuracion (ajustes de fabrica)

Registros 665-6-7: Asignacian de salidas del mddulo de - Circuito obligatorio
cornunicacion (LO1, OA1-3, 13-23) g
Registra 602 © Modo de rearme iras fallo (manual) ===-= Circuito opcional

Registm 631 : Seinicia el fiempo de espera antes de [a recuperacion
Registro 682 © Recuperacion en caso de pérdida de comunicacidn
(OA1y OA3=0)

v

Escnbiendo
an ef Control
arrancador.. (Registro 704)
LUB es 7 Bit 704.0 : Comando de marcha hacia delante del motor
Bit 7041 . Comando de marcha hacia alras del motor
o
LUS »s * Vigilancia (advertencias)
0 Leyendo el Vigilancia (estado del sistema) | gj ;e pa | | Registro 460 : Cédigo de advertencia o
L UThes ergtrado dal (Registro 455) detectado un Registro 461 : Tipo de advertencia
sistema error, obtenga
" Bit 4552« Fallo de sistema mas
Bit 4553 © Advertencia del sisterna informacion il i
Bits de 4558 :  Relacidn de intensidad media del motar || copn. .. VIgIIanCIa (fallos)
ad85.13
- Registro 451 ¢ Cédigo defallo o
Regiztro 452 ¢ Tipo de falla

intensidad es correcto. Se utiliza para desbloguear

T
1 .

1 Compruebe si el valor de
1

i el sistema, si es necesario. k J

Vigilancia (medicion) Control (acuse)

Bit 703.3 : Comando de reinicio de advertencia
Registro 466 : Relacion de intensidad media Bit 7043 Comando de reamme lras fallo
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Capitulo 5

Gestidn de fallos y advertencias

Introduccién

En este capitulo se describe la forma de gestionar los distintos tipos de fallos y advertencias que se

pueden producir.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Visualizacion de un fallo 70
Fallos de aplicaciéon 71
Fallos internos 72
Advertencias - Pérdida de comunicacién 73
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Visualizacion de un fallo

Indicadores de fallo
Un fallo se sefaliza mediante distintos indicadores:
e Estado de los LED del médulo de comunicacion LULC08

Con una base de potencia:

e Estado del boton giratorio de la base de potencia (0 o "disparo")
e Estado de las salidas

Con una base de control:

e Estado de los LED de la base de control
e Estado de los relés de salida

Con una unidad de control avanzada o estandar:

e Senales internas enviadas al médulo de comunicacion LULC08

Con una unidad de control multifuncién:

Advertencia
e Mensajes mostrados en pantalla
e Comunicacion interna con el médulo de comunicacion LULC08

e Presencia de un codigo de excepcion (informe de PLC)

NOTA: Las advertencias y los fallos se consideran en registros especificos. Consulte el manual de/
usuarfo de variables de comunicaciones: registros de vigilancia de fallos 450 (2004:01) a 452 (2004:03) y
registros de vigilancia de advertencias 460 (2004:0B) a 461 (2004:0C).
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Fallos de aplicacion

Acuse de fallos de aplicaciéon

A continuacion se indican los posibles fallos de aplicacion. Se pueden rearmar (acusados):
manualmente/automaticamente/a distancia.

Registros LULCO08 LUTM
451 452
(2004:02) (2004:03) e poeoass
Fallos de aplicacion Nudmerode | Bit de fallo ' Rearme de fallo
fallo ‘ . “_"‘T
"ERR" "FALLO"
Defecto de cortocircuito 1 _.0=1 SC -
Rearme manual
Fallo de sobrecorriente 2 _1=1 >> -
Desactivado Dependiendo del modo de
Defecto de sobrecarga térmica 4 _.3=1 Sobrecarga - rearme configurado en el
registro 602 (2006:03)
Fallo de aplicacién de unidad de a'us?a)égs en Consulte el manual del usuario de /la unidad de control multifuncion LUCMeBL -
control multifuncion LUCMe I 12 LUCMT1BL

Fallo de sobrecarga con base de potencia LU*Be/LU*S

Después de un defecto de sobrecarga térmica, se puede utilizar el botdn giratorio o el pulsador azul de la
parte delantera, independientemente del modo de rearme que se haya fijado.

Registro de configuracion

Acuse (rearme)

Medio

"manual” directo

Con el boton giratorio en LU<Be
Con el pulsador azul en LU+S-

602.0=1
"manual" a distancia Con el kit LU9 AP+ en LU+B-
Con el kit LU9 * en LU-S-
_ w1 o Acusado mediante el bit 704.3. Este bit esta activo en el flanco de subida y
602.1=1 a distancia ; )
debe ponerse a 0 mediante programacion
602.2=1 "automatico" Gestionado por la unidad de control

Fallo de sobrecarga con la base de control LUTM

Tras un fallo de sobrecarga térmica, se puede usar el pulsador azul de la parte delantera o la entrada 1.5,
independientemente del modo de rearme que se haya fijado.

Registro de configuracion

Acuse (rearme)

Medio

"manual” local Con el pulsador azul en la parte delantera
602.0 =1 " " . . Con el modo de rearme de la parte delantera del bastidor o de la mesa (a
manual" a distancia .
través de la entrada 1.5)
_ - o Acusado mediante el bit 704.3. Este bit esta activo en el flanco de subida y
602.1 =1 a distancia ; .
debe ponerse a 0 mediante programacion
602.2=1 "automatico" Gestionado por la unidad de control

NOTA: El modo de rearme debe configurarse.
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Fallos internos

Acuse de fallos internos

Esta es la lista de posibles fallos internos:

Registros LULCO8 LUTM
451 452
; (2004:02) (2004:03) — ilollad
Fallos internos Ndmerode | Bit de fallo t Acuse de fallo
fall
afo ) 1 ‘_“‘T
"ERR" "FALLO"
Fallo del médulo de comunicacion
CANopen LULC08 14 . M14 .
Médulo de comunicacion CANopen
LULCO08 no instalado o no conectado 15 ) Apagado M15 ) Desconexién y conexion
o pérdida de comunicacion con el pag deLULCO8 y LUCM-
maodulo
Fallo interno de la unidad de control 54 11=1 M54 )
LUC.-
Fallq mte.r ’no de la unidad de control | 51253, 55a Consulte el manual del usuario de la unidad de control multifuncion LUCM - LUCMT
multifuncién LUCMe 63
. _ . Desconexion y conexion
Fallo de escritura en EEPROM 100 _13=1 Encendido M100 - de LULCO8
Fallo de comunicacién con la unidad _ . Desconexion y conexion
de control multifuncién LUCM- 101 —12=1 | Encendido M101 de LULCO8
Fallo de suma de comprobacion _ . o Flanco de subida en
enEEPROM 102 _13=1 Encendido M102 o 704.3=1
g .
Fallo de configuracion de EEPROM 104 ~13=1 | Encendido M104 K %34”2‘:’ 1de subida en
Fallo de comunicacién con la base _ . Desconexién y conexion
de control LUTM 10 —13=1 | Encendido M105 de LULCO8
Fallo de comunicacién con el médulo 205 Desconexién y conexion
LULCO8 5 de LUTM
°=
@
25
E -
_13=1 Encendido - - & b . .
. . o esconexion y conexion
Sin unidad de control 206 % § de LUTM
28
=]
O
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Advertencias - Pérdida de comunicacion

Acuse de advertencia

Lista de posibles advertencias.

Registros LULCO08 LUTM
460 461 ==
(2004:0B) (2004:0C) —— pesagas
Advertencias afmemee | Bidk t Acuse de advertencia
advertencia | advertencia ‘ . “_"‘T
"ERR" (linea 1) "FALLO"
Advertencia sobre sobrecarga _ Advertencia Automatica cua.\ndo.la
A 4 _3=1 - - sobrecarga es inferior al
térmica de sobrecarga
85%
° Acuse mediante el bit
Advertencia de pérdida de B & Perd|.da c‘|e 703.3. Este bit esta. activo
. 109 _15=1 = comunicacion - en el flanco de subida y
comunicaciones con el maestro o
K es debe ponerse a 0
mediante programacion
Advertencia sobre la unidad de 2y4ai13 | Consulte el manual del usuario de la unidad de control muitifuncién LUCM - LUCMT
control multifuncién LUCMe
Registros LULCO08 LUTM
460 461
(2004:0B) (2004:0C) —— poeoass
Advertencias e b e t Acuse de advertencia
advertencia | advertencia , “_"‘T
"ERR" (linea 2) "FALLO"
o
8=
25
8
La advertencia externa de LUTM _ o5 Automatico con 1.6
- . 201 _15=1 - - S © .
sefialada por 1.6 tiene el valor 0 o0 establecido de nuevo en 1
S g
o8
= =
23
3

Regeneracion después una pérdida de comunicaciones

Después del acuse mediante el ajuste del bit 703.3 en 1, se produce la regeneracion dependiendo del
estado de los bits de control 704.0 y 704.1.
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Capitulo 6

Configuracién de las funciones predefinidas

Fin de carrera de sobrerrecorrido (funciones reflejas Modbus)

Introduccion
El fin de carrera de sobrerrecorrido permite realizar posicionamientos precisos e iterativos, sin ninguna
interaccion del bus ni del tiempo de ciclo de PLC. Se trata de una funcion Modbus iniciada en el nivel del
mddulo de comunicacion LULCOS.
Hay dos tipos de funciones:
o Reflex1: Funcion "reflex stop 1" Modbus
o Reflex2: Funcion "reflex stop 2" Modbus .

Descripcion de Reflex1
El sensor 1 (entrada logica LI1) controla directamente la parada del motor.

Tras una nueva orden de puesta en marcha (parada y orden de puesta en marcha), el motor vuelve a
arrancar incluso con captacion (LI1=1).

®

;

n:>
o

1 Bus 2 Sensor 1 (LI1)

NOTA: En el caso de un arrancador con dos sentidos de marcha, la parada refleja influira en ambos
sentidos.

Encadenamiento de informacion.

Tiempo >

Control desde el bus (Reg. 704) _,—\_,_

Control del motor a través del arrancador -

datos del sensor 1 (LI1)
= presencia de un elemento
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Descripcion de Reflex2
El sensor 1 (entrada ldgica LI1) controla la parada del motor cuando va hacia adelante.

El sensor 2 (entrada logica LI2) controla la parada del motor cuando va hacia atras.

Tras una nueva orden de puesta en marcha (parada y orden de puesta en marcha), el motor vuelve a
arrancar incluso con captacion (LI1=1 o LI2 = 1).

®

i
J

1 Bus

2 Sensor 1 (LI1)

——
=

3 Sensor 2 (LI2)

)

NOTA: El sensor 2 (LI2) no influye en el sentido hacia adelante y el sensor 1 (LI1) no influye en el sentido

hacia atras.

Seleccion de parada refleja
Con el fin de utilizar una funcion "reflex stop", se tiene que seleccionar en el registro que tiene una salida

que vigilar.
Base LUB**/S¢e - LU2B**/2S¢* Base LUTMe»
Funcién refleja Direccién de giro del motor Valor de Salida Salidas Salidas
Reg. Lo OA1 13
OA3 23
Reflex1.Fw = movimiento hacia delante 8
Reflex Reg. 686 Reg. 687
Reflex1.Rev = marcha hacia atréas 9 Reg. 685 €g. €g.
Reflox. Fw = ha hacia delant 10 (2007:24) (LSB) (2007:25) (LSB) | (2007:26) (LSB)
Reflex2 erlexZ.rw = marcna hacia delante (MSB) (MSB)
Reflex2.Rev = marcha hacia atras 11
NOTA: Antes de utilizar una funcién "reflex stop", hay que asignar las salidas OA1/OAS3 a las marchas
hacia delante/atras. Debe hacerse en el registro 686 (2007:25). De forma predeterminada, OA1 se asigna
a la marcha hacia delante y OA3 a la marcha hacia atras.
Reflex1.Fw
Esta funcion esta activa en el flanco de subida, no por nivel.
LI1 = 1 hace parar el motor, sea cual sea la direccion de la marcha.
Fw Tras una nueva orden de puesta en marcha (una orden de parada seguida de una orden de puesta en marcha),
incluso a pesar de la entrada légica LI1 =1,
el motor vuelve a arrancar en la direccion elegida.
NOTA: La entrada logica LI2 no se utiliza.
Reflex1.Rev
Esta funcién esta activa en el flanco de subida, no por nivel.
LI1 = 1 hace parar el motor, sea cual sea la direccién de la marcha.
Rev Tras una nueva orden de puesta en marcha (una orden de parada seguida de una orden de puesta en marcha),

incluso a pesar de la entrada légica LI1 = 1,

el motor vuelve a arrancar en la direccién elegida.

76

1744084 07/2019




Configuracién de las funciones predefinidas

Reflex2.Fw

NOTA: La entrada légica LI2 no se utiliza.

Esta funcién esta activa en el flanco de subida, no por nivel.

.Fw

La entrada ldgica LI1 = 1 hace parar el motor en marcha hacia delante.
La entrada logica LI2 = 1 hace parar el motor en marcha atras.

Tras una nueva orden de puesta en marcha (una orden de parada seguida de una orden de puesta en marcha),

incluso a pesar de la entrada logica LI2 = 1,

el motor vuelve a arrancar.

Reflex2.Rev

NOTA: La entrada légica LI2 no influye en la marcha hacia delante y la entrada légica LI1 no influye en la
marcha atras.

Esta funcién esta activa en el flanco de subida, no por nivel.

.Rev

La entrada logica LI2 = 1 hace parar el motor en marcha atras.
La entrada légica LI1 = 1 hace parar el motor en marcha hacia delante.

Tras una nueva orden de puesta en marcha (una orden de parada seguida de una orden de puesta en marcha),
incluso a pesar de la entrada légica LI2 = 1,

el motor vuelve a arrancar.

NOTA: La entrada légica LI2 no influye en la marcha hacia delante y la entrada I6gica LI1 no influye en la
marcha atras.
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Apéndice A

Tablas de objetos

Los objetos del perfil de comunicacién se describen en tablas.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Identidad 82
Definicién de PDO de recepcion 84
Definicién de SDO 86
Definicién de PDO de transmision 87
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Tablas de objetos

Identidad

Especificaciones de identidad
En las tablas siguientes, se incluyen las especificaciones para parametros de identidad.

indice Subindic | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
e objeto predeterminado

0x1000 0x00 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Tipo de dispositivo:
Bits 16-23 = Modo de tipo de dispositivo
Bits 00-15 = Numero de perfil de dispositivo
(perfil del médulo de E/S)

0x1001 0x00 RO VAR Unsigned 8 0x00 Registro de errores: error (1) o sin error (0)
Campo de bits: se podria detallar

0x1003 0x00 RwW ARRAY Unsigned 8 0 Numero de errores: ningun error (0) 0 uno o mas
errores (>0) en el objeto 0x1003; sélo se puede
escribir el valor 0

0x1003 0x01 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Campo de error estandar 1:
Bits 16-23 = Informacion adicional (todos los 0)
Bits 00-15 = Cédigo de error

0x1003 0x02 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Campo de error estandar 2:
Bits 16-23 = Informacién adicional (todos los 0)
Bits 00-15 = Cadigo de error

0x1003 0x03 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Campo de error estandar 3:
Bits 16-23 = Informacion adicional (todos los 0)
Bits 00-15 = Cédigo de error

0x1003 0x04 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Campo de error estandar 4:
Bits 16-23 = Informacién adicional (todos los 0)
Bits 00-15 = Cédigo de error

0x1003 0x05 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Campo de error estandar 5:
Bits 16-23 = Informacion adicional (todos los 0)
Bits 00-15 = Cadigo de error

0x1005 0x00 RW VAR Unsigned 32 0x80 Mensaje SYNC del ID de COB

0x1006 0x00 RW VAR Unsigned 32 0x00 Periodo de ciclo de comunicacion en
microsegundos

0x1007 0x00 RW VAR Unsigned 32 0x00 Longitud de ventana sincrona en
microsegundos

0x1008 0x00 Const VAR VISIBLE_STRING TeSys U Nombre de dispositivo del fabricante

0x1009 0x00 Const VAR VISIBLE_STRING M1.0-ES1.0 Versién de hardware del fabricante

0x100A 0x00 Const VAR VISIBLE_STRING V01.01 Versién de software del fabricante: el valor que
se indica aqui es s6lo un ejemplo.

0x100C 0x00 RW VAR Unsigned 16 0x0000 Tiempo de proteccion: de forma
predeterminada, el protocolo de proteccién de
nodo se inhibe; la unidad de este objeto es 1 ms.

0x100D 0x00 RW VAR Unsigned 8 0x00 Factor de vida atil: multiplicador aplicado al
"tiempo de proteccion” para obtener la "vida Gtil"

Indice Subindic | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcion

e objeto predeterminado

0x1010 0x00 RO ARRAY Unsigned 32 5 Almacenar parametros

0x1010 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Guardar todos los parametros

0x1010 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Guardar parametros de comunicacion

0x1010 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Guardar parametros de aplicacion

0x1010 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Guardar parametros especificos del fabricante:
Configuracién

0x1010 0x05 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Guardar parametros especificos del fabricante:
Configuracién

0x1011 0x00 RO ARRAY Unsigned 32 5 Restaurar parametros

0x1011 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Restaurar todos los parametros

0x1011 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Restaurar parametros de comunicacion
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Indice Subindic | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
e objeto predeterminado
0x1011 0x03 RwW VAR Unsigned 32 0x00000000 Restaurar parametros de aplicacion
0x1011 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Restaurar parametros especificos del
fabricante: Configuracion
0x1011 0x05 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Restaurar parametros especificos del
fabricante: Configuracion
0x1014 0x00 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x80 | Mensaje de emergencia del ID de COB: ID de
COB utilizado para el servicio EMCY
0x1015 0x00 RW VAR Unsigned 16 0 Tiempo de inhibicion EMCY (unidad 0,1 ms)
0x1016 0x00 RO ARRAY Unsigned 8 Tiempo de latido del consumidor — Namero de
entradas
0x1016 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Tiempo de latido del consumidor:
Bits 16-23 = ID del nodo del proveedor
Bits 00-15 = Tiempo de latido (unidad = 1 ms)
Nota: Aqui, s6lo se puede configurar un
proveedor de latido. De forma predeterminada,
no se vigila ningin proveedor.
0x1017 0x00 RW VAR Unsigned 16 0x0000 Tiempo de latido del proveedor: la unidad de
este objeto es 1 ms. De forma predeterminada,
el K7 no envia ningin mensaje de latido.
0x1018 0x00 RO ARRAY Unsigned 8 4 Objeto de identidad — Numero de entradas
0x1018 0x01 RO VAR Unsigned 32 0x0300005A Objeto de identidad - ID del vendedor: este
valor es exclusivo de cada fabricante.
("Actividad de proteccion y control de
alimentacién")
0x1018 0x02 RO VAR Unsigned 32 Sc St: 0x0011 | Codigo de producto -Para conocer la familia 'y el
Sc Ad: 0x0012 | numero del producto
Sc Mu R: 0x0013
C AD: 0x0022
C Mu R: 0x0023
Sc Mu L: 0x0113
C Mu L: 0x0123
0x1018 0x03 RO VAR Unsigned 32 0x00010001 Numero de revision mayor y menor de producto
0x1018 0x04 RO VAR Unsigned 32 0x00000000 Numero de serie
0x1020 0x00 RO ARRAY Unsigned 32 2 Verificar configuracion
0x1020 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Fecha de configuracion
0x1020 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Hora de configuracion
0x1029 0x00 RO ARRAY Unsigned 8 1 Comportamiento de error — N° de clases de
errores
0x1029 0x01 RW VAR Unsigned 8 0x00 Error de comunicaciones

0:preoperativo / 1:sin cambio de estado /
2:parado
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Definicién de PDO de recepcién

Especificaciones de PDO de recepcién

En las tablas siguientes, se incluyen las especificaciones del PDO de recepcion.

indice Subindi | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
ce objeto predeterminado
0x1400 0x00 RO RECORD Unsigned 8 2 PDO1 de recepcién — Numero de entradas
0x1400 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x000 | PDO1 de recepcién - ID de COB
00200
0x1400 0x02 RwW VAR Unsigned 8 OxFF PDO1 de recepcion - Tipo de transmision: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1401 0x00 RO RECORD Unsigned 8 2 PDOQ2 de recepcion — Numero de entradas
0x1401 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x800 | PDO2 de recepcion - ID de COB
00300
0x1401 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO2 de recepcion - Tipo de transmisién; hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1402 0x00 RO RECORD Unsigned 8 2 PDOS3 de recepcién - Namero de entradas
0x1402 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x000 | PDO3 de recepcién - ID de COB
00400
0x1402 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO3 de recepcion - Tipo de transmision: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1403 0x00 RO RECORD Unsigned 8 2 PDO4 de recepcion - Numero de entradas
0x1403 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x000 | PDO4 de recepcion - ID de COB
00500
0x1403 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO4 de recepcion — Tipo de transmision: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1600 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 3 Asignacion del PDO1 de recepcion —Numero de
objetos asignados
0x1600 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x20080510 Asignacion de PDO1 de recepcioén 1 - objeto
asignado: Reg [704]
0x1600 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x20080410 Asignacion de PDO1 de recepcion 2 - objeto
asignado: Reg [703]
0x1600 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x20080110 Asignacion de PDO1 de recepcioén 3 - objeto
asignado: Reg [700]
0x1600 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO1 de recepcion 4 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1601 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 0 Asignacion de PDO2 de recepcion — Namero de
objetos asignados
0x1601 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO2 de recepcion 1 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1601 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO2 de recepcion 2 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1601 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO2 de recepcion 3 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1601 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO2 de recepcion 4 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1602 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 0 Asignacién del PDO3 de recepcién —Numero de
objetos asignados
0x1602 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO3 de recepcion 1 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
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Indice Subindi | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
ce objeto predeterminado

0x1602 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO3 de recepcion 2 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada

0x1602 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO3 de recepcion 3 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada

0x1602 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién de PDO3 de recepcion 4 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada

0x1603 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 2 Asignaciéon de PDO4 de recepcién — Numero de
objetos asignados

0x1603 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x30000120 Asignacién del PDO4 de recepcién 1 - objeto
asignado: solicitud PKW

0x1603 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x30000220 Asignacién del PDO4 de recepcién 2 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada

0x1603 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién del PDO4 de recepcién 3 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada

0x1603 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacién del PDO4 de recepcién 4 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
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Definicion de SDO

Especificaciones de SDO
En la siguiente tabla se incluyen las especificaciones relativas a SDO.

indice Subindic | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
e objeto predeterminado
0x1200 0x00 RO RECORD Unsigned 8 2 SDO de servidor — Numero de entradas
0x1200 0x01 RO VAR Unsigned 32 $NODEID+0x600 | SDO de servidor — ID de COB: FBC -> K7
(recepcion)
0x1200 0x02 RO VAR Unsigned 32 $NODEID+0x580 | SDO de servidor — ID de COB: FBC <- K7

(transmision)
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Definicion de PDO de transmision

Especificaciones de PDO de transmision
En las siguientes tablas, se incluyen las especificaciones del PDO de transmision.

indice Subindi | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
ce objeto predeterminado
0x1800 0x00 RO RECORD Unsigned 8 5 PDO1 de transmisién — Nimero de entradas
0x1800 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x000 | PDO1 de transmisién — ID de COB
00180
0x1800 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO1 de transmision - Tipo de transmision: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1800 0x03 RW VAR Unsigned 16 0 PDO1 de transmision — Tiempo de inhibicién:
tiempo minimo entre dos transmisiones; unidad
=0,1ms
0x1800 0x04 RW VAR Unsigned 8 PDO1 de transmisién - Reservado
0x1800 0x05 RW VAR Unsigned 16 PDO1 de transmisiéon — Temporizador de
eventos: en modo "asincrono”, este objeto
define la velocidad de transmision minima de
este PDO; unidad = 0,1 ms
0x1801 0x00 RO RECORD Unsigned 8 5 PDO2 de transmisién — Nimero de entradas
0x1801 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x800 | PDO2 de transmision - ID de COB
00280
0x1801 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO2 de transmision — Tipo de transmisién: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1801 0x03 RW VAR Unsigned 16 0 PDO2 de transmisién — Tiempo de inhibicion:
tiempo minimo entre dos transmisiones; unidad
=0,1ms
0x1801 0x04 RW VAR Unsigned 8 PDO2 de transmisién - Reservado
0x1801 0x05 RW VAR Unsigned 16 PDO2 de transmision -Temporizador de
eventos:en modo "asincrono”, este objeto
define la velocidad de transmisién minima de
este PDO; unidad = 0,1 ms
0x1802 0x00 RO RECORD Unsigned 8 5 PDO3 de transmision - Nimero de entradas
0x1802 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x800 | PDO3 de transmision - ID de COB
00380
0x1802 0x02 RW VAR Unsigned 8 OxFF PDO3 de transmision — Tipo de transmisién: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono” (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
0x1802 0x03 RW VAR Unsigned 16 0 PDO3 de transmisién - Tiempo de inhibicion:
tiempo minimo entre dos transmisiones; unidad
=0,1ms
0x1802 0x04 RW VAR Unsigned 8 PDO3 de transmision - Reservado
0x1802 0x05 RW VAR Unsigned 16 PDO3 de transmisién — Temporizador de
eventos: en modo "asincrono”, este objeto
define la velocidad de transmision minima de
este PDO; unidad = 0,1 ms
0x1803 0x00 RO RECORD Unsigned 8 5 PDO4 de transmision - Nimero de entradas
0x1803 0x01 RW VAR Unsigned 32 $NODEID+0x800 | PDO4 de transmisién - ID de COB
00480
0x1803 0x02 RwW VAR Unsigned 8 OxFF PDO4 de transmision — Tipo de transmision: hay
tres modos disponibles para este PDO:
"asincrono" (255), "ciclico de forma sincrona"
(1-240) y "aciclico de forma sincrona" (0)
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Indice Subindi | Acceso Tipo de Tipo de datos Valor Descripcién
ce objeto predeterminado
0x1803 0x03 RW VAR Unsigned 16 0 PDO4 de transmisién - Tiempo de inhibicién:
tiempo minimo entre dos transmisiones; unidad
=0,1ms
0x1803 0x04 RW VAR Unsigned 8 PDO4 de transmisién - Reservado
0x1803 0x05 RW VAR Unsigned 16 PDO4 de transmisién - Temporizador de
eventos: en modo "asincrono”, este objeto
define la velocidad de transmision minima de
este PDO; unidad = 0,1 ms
0x1A00 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 Sc St:2 Transmision de asignacion de PDO1 Numero de
Sc Ad:3 objetos asignados
Sc Mu:4
C Ad:4
C Mu:4
0x1A00 0x01 RwW VAR Unsigned 32 0x20040610 Asignacion de PDO1 de transmision 1 - objeto
asignado: Reg [455]
0x1A00 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x20040910 Asignacion de PDO1 de transmision 2 - objeto
asignado: Reg [458]
0x1A00 0x03 RW VAR Unsigned 32 Sc St: Asignacion de PDO1 de transmision 3 - objeto
0:0x00000000 | asignado: Reg [461], ninguno en la variante
Sc Ad: Sc St
0x20040C10
Sc Mu:
0x20040C10
C Ad:
0x20040C10
C Mu:
0x20040C10
0x1A00 0x04 RW VAR Unsigned 32 Sc St: Asignacion de PDO1 de transmision 4 - objeto
0x00000000 asignado: Reg [457] en Sc Mu, Reg [459] en
Sc Ad: C Ad o C Mu, ninguno en otra variante.
0x00000000
Sc Mu:
0x20040810
C Ad:
0x20040A10
C Mu:
0x20040A10
0x1A01 0x00 RW ARRAY Unsigned 8 0 Transmision de asignacion de PDO2 - Numero
de objetos asignados
0x1A01 0x01 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO2 de transmision 1 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1A01 0x02 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO2 de transmision 2 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1A01 0x03 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO2 de transmision 3 - objeto
asignado: ninguno de forma predeterminada
0x1A01 0x04 RW VAR Unsigned 32 0x00000000 Asignacion de PDO2 de transmision 4 - objeto

asignado: ninguno de forma predeterminada
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