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03.2005 Definiciones y precauciones

1 Definiciones y precauciones

Personal cualificado En el sentido en que aparece en la documentacion o en las sefiales de
precaucion marcadas en el producto mismo, son aquellas personas
familiarizadas con la instalacion, montaje, puesta en marcha,
funcionamiento y mantenimiento del producto y que disponen de las
calificaciones acordes a su actividad, p. €j.:

¢ Formacion, instruccién o autorizacién para conectary descongectar,
poner a tierra y marcar circuitos y aparatos de acuerdeya las'normas
de seguridad.

+ Formacién o instruccion de acuerdo a las normas‘de seguridad para
la conservacion y uso del equipo de seguridad adecuado.

¢ Formacion en primeros auxilios.

PELIGRO Este simbolo indica que el no respeto dgflas,medidas de seguridad
correspondientes causa la muerteglesigngs ¢corporales graves o dafios
materiales importantes.

ADVERTENCIA Este simbolo indica que el nowespeto de las medidas de seguridad
correspondientes puedg calisar la muerte, lesiones corporales graves
o dafios materialessimportantes.

PRECAUCION Este simbolg (eoniridngulo de sefializacion) indica que el no respeto
de las medidas,de seguridad correspondientes puede causar lesiones
corporales.

PRECAUCION Este simbolo (sin triangulo de sefializacién) indica que el no respeto de
las’'medidas de seguridad correspondientes puede causar dafios
materiales.

ATENCION Este simbolo indica que el no respeto de las medidas de seguridad
correspondientes puede causar un resultado o estado no deseado.

INRICACION En el sentido que indica la documentacion, se trata de una informacion
importante sobre el producto o sobre una parte de la documentacién
hacia la que se quiere llamar especialmente la atencion.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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PRECAUCION

INDICACION

Durante el funcionamiento de los equipos eléctricos hay determinadas
partes de los mismos que estan sometidas forzosamente a tension
peligrosa.

Si no se observan las indicaciones de precaucion pueden producirse
graves lesiones o dafios materiales considerables.

Solo deberé trabajar en este equipo personal adecuadamente
cualificado.

Dicho personal tiene que estar perfectamente familiarizado cen todas
las consignas de seguridad y con las medidas de mantenimiento
especificadas en esta documentacion.

El perfecto y seguro funcionamiento de este equipo presupone un
transporte correcto, un almacenamiento, montaje e thstalacion
adecuados asi como un uso y un mantenimientoteuidadosos.

Por motivos de claridad expositiva, estaddocumentacion no detalla
todas las informaciones referentesga las'variantes completas del
producto, ni se pueden considerar tades, |0S°'Casos posibles de
instalacién, servicio 0 mantenimiento.

Si precisa informaciones complementarias o surgen problemas
especificos no tratados con gl stficiente detalle en esta
documentacion, pongase eficontacto con la delegacion o agencia de
SIEMENS més proximagdonde¥ecibird la informaciéon adecuada.

También queremaosshacer(notar que el contenido de esta
documentacidon o forma parte de un convenio, promesa o relacion
juridica pasada o‘enfvigor, o que la deba madificar. El contrato de
compra es el unigo degumento que especifica las obligaciones de
Siemens, y ademasiel Unico que incluye la reglamentacion vélida sobre
garantias. Lio expuesto en esta documentacion ni amplia ni limita las
estipulacienes degarantia fijadas.

1-2
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ATENCION Dispositivos sensibles a las cargas electrostaticas (ESD)

El presente equipo contiene componentes sensibles a las cargas
electrostéticas. Estos dispositivos pueden destruirse facilmente si no sé
manipulan con los cuidados debidos. Si, a pesar de todo, necesita
trabajar con las tarjetas electrdnicas, observe las siguientes
instrucciones:

Las tarjetas electrdnicas solo deberan tocarse cuando sea inevitable
porque se tenga que trabajar en ellas.

Si a pesar de ello es necesario tocar las tarjetas, inmediatamente antes
de hacerlo es necesario descargar el propio cuerpo.

Las tarjetas no deberan entrar nunca en contacto con sustancias
altamente aislantes, p. ej. piezas sintéticas, placas de,mesa aislantes,
ropa de fibras sintéticas.

Las tarjetas solo deberan depositarse sobrelbases,conductoras.

Las tarjetas y los componentes solo debefén guardarse o enviarse en
embalajes conductores (p. €]. cajas,de plasticormetalizadas o cajas de
metal).

Si el embalaje no es conductorrentonees antes de su embalado las
tarjetas deberan envolverse con‘tn material conductor. Para ello puede
utilizarse p. ej. gomaespuma_conductora o ldmina de aluminio de uso
domeéstico.

La figura siguiente resume de nievo las medidas de proteccion
antiestatica necesarias.

¢ a=suelo conductor
¢ b =mesa antiestatica
¢ c = calzado antiestatico
+ d =ropa/e trabajo antiestatica
¢ e = pulsera antiestatica
¢ fy= puesta a tierra de los armarios
7] d
f f f
L 1 1
= c a —
Puesto de trabajo sentado Puesto de trabajo de pie Puesto de trabajo de pie/sentado

Figura 1-1 Medidas de proteccién ESD

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Indicaciones de seguridad y aplicacién sobre
convertidores de corriente para accionamientos
(segun: Normas para baja tension 73/23/EWG)

1. Generalidades

Los convertidores para accionamientos pueden tener, en
funciéon de su grado de proteccion, piezas bajo tension,
desnudas, posiblemente movibles o en movimiento, asi
como superficies a alta temperatura.

Si la cubierta requerida se retira de forma no
reglamentaria, si los convertidores son empleados
inadecuadamente o si la instalacion y el servicio son
deficientes, pueden producirse graves lesiones y dafios
materiales.

Para mas informacién, v. la documentacion

correspondiente.

Todos los trabajos de transporte, instalaciéon y puesta en
marcha han de ser realizados por personal
especializado y cualificado (observar IEC 60364 y
CENELEC HD 384 6 DIN VDE 0100 e IEC 60664 6 DIN
VDEO110 y las normas vigentes nacionales para la
prevencion de accidentes).

Personal cualificado en el sentido de estas consignas
fundamentales de seguridad son aquellas personas
encargadas de la instalacion, montaje, puesta en
marcha y servicio del producto, que disponen de las
suficientes calificaciones para cumplir con sus
cometidos.

2. Utilizacién conforme

accionamientos son
instalacienes¥ o

Los  convertidores  para
componentes para incorporar en
maquinas eléctricas.

Cuando se montan en maquinas esta prohibida“la
puesta en marcha del convertidor para accionamientos
(es decir, el comienzo del servicio previsto) hasta tanto
se haya comprobado que la maquina cdmple gontodas
las determinaciones de la Directiva de la UE 98/37/EG
(Directiva sobre maquinaria); obsefyar lamnorma EN
60204.

La puesta en marcha (es de€irel camienzo del servicio
previsto) solamente es admisible Si¥ se cumple la
Directiva EMC sobre compatibilidad” electromagnética
(89/336/CEE).

Los convertidores para.acciohamientos cumplen con la
Directiva de baja tension #3/23/CEE. Las normas armo-
nizadas de la serie EN\50178 / DIN VDE 0160 junto con
EN 60439-1/4bDIN"/DE“0660 parte 500 y EN 60146 /
VDE 05584son saplicables a los convertidores para
accionamieéntos¢

En la placa‘de caracteristicas y en la documentacion
estan indicadosqles datos técnicos y las condiciones
para la conexién, que se han de cumplir sin falta.

3. Transporte, almacenamiento

Deberan observarse las indicaciones respecto al
transporte, almacenamiento y manejo adecuados.
Qbservar las condiciones ambientales especificadas en
EN50178.

4. Instalacién

La instalacion y refrigeracion de los equipos debéhn
cumplir con las determinaciones especifieadas en la
documentacion correspondiente.

Proteger los convertidores para acciopamientos’ contra
cargas inadmisibles. Es especialmente ‘importante que
durante el transporte y manéjo ;o ‘Se doblen
componentes ni se cambien(}las Idistancias de
aislamiento de los modulos o tarjetas. Evitar el contacto
con moédulos, tarjetas y contactos electronicos.

Los convertidores para ‘agcionamientos incorporan
modulos y tarjetas sensibles,a lasi€argas electrostaticas
que se dafian facilmente*§euando el manejo es
inadecuado. Los compoenentes eléctricos no deben
dafiarse ni destruifséymecanicamente (jpodria hasta
peligrar la salud!).

5. Conexi6n‘eléetrica:

Observar, las determinaciones nacionales vigentes para
la prevencionmde, accidentes cuando se trabaja con
convertidores, para accionamientos bajo tension (p. ej.
BGV.A2):

Ladinstalacién eléctrica se efectuara de acuerdo con las
normas, aplicables (p. ej. seccién de los conductores,
fusibles, “conexion al conductor de proteccion). En la
documentacion figuran indicaciones complementarias.

L'ay documentacion de los convertidores para
accionamientos incluye indicaciones para la instalacion
conforme respecto a la compatibilidad electromagnética:
apantallamiento, puesta a tierra, disposicién de los filtros
y tendido de los conductores. Estas indicaciones se
observaran también en los convertidores para
accionamientos que llevan la marca . El fabricante de
la instalacién o maquina responde del cumplimiento de
los valores limite exigidos por la Directiva EMC.

6. Servicio

En caso dado deberan incorporarse dispositivos
adicionales de vigilancia y proteccion en las
instalaciones con convertidor para accionamiento, con
objeto de cumplir las normas de proteccién vigentes en
cada caso, p. €j. prescripciones sobre material técnico,
de seguridad, etc. Se permite modificar los ajustes del
convertidor para accionamientos usando el software de
manejo.

Después de seccionar el convertidor para
accionamientos de la tensién de alimentacion, no tocar
las partes del mismo, los terminales sometidos a
tensién, ni las conexiones de potencia, ya que
posiblemente aun estan cargados los condensadores.
Observar las correspondientes placas de indicacién en
el convertidor para accionamientos.

Mantener cerradas todas las cubiertas y puertas durante
el servicio.

7. Mantenimiento y reparaciones
Observar la documentacion del fabricante.
iGuardar estas consignas de seguridad!

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Descripcion

2 Descripcion

Campo de
aplicacién

El ondulador es un aparato de la electrénica de potencia para la
alimentacion de accionamientos trifasicos de alta dinamica dentro de
una gama de potencias de 0,75 kW a 37 kW.

El aparato se puede conectar a una red de corriente continua con uné
tension comprendida entre 510 V y 650 V.

Con el ondulador se produce, de la tension continua déelciredito
intermedio, mediante la modulacion de duracion de impulses (PWM),
un sistema de corriente trifasica con una frecuencia de salida‘que
oscila entre 0 Hz y 400 Hz.

La electrénica de regulacion se encarga del control del aparato. Esta
se compone de un microprocesador y un procesador analdgico digital
(DSP), las funciones se realizan por medio del seftware del equipo.

El manejo se realiza con el panel PMU del equipo, el panel de mandos
opcional OP1S, el regletero de bornes gfa traves de un sistema de bus.
Para esto el aparato dispone de una,serie‘delinterfaces y tres
receptaculos de conexion para el empleo détarjetas opcionales.

Como tacos para el motor se pueden utilizar resolver, encoder,
generador de impulsos y tace multivueltas.

] Regleter.bornes
Tarjetas =
opcionales Electronica de regulacion r =

H— PMU

H Interface en

serie

. i ouam
1 '

_{ v2/T2 Conexion

Fusible cirguito Circuito

: motor
)\ [, w2rT3

intermedio intermedio Ondulador

Figura 2-1 Esquema de principio del ondulador
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3 Transporte, almacenamiento,
desembalaje O

Los equipos y los componentes se embalan en fabrica de acuerdo al
pedido recibido. Por fuera, en el embalaje, se encuentra un cartel
indicativo. Atienda a las instrucciones del mismo referentes al
transporte, almacenamiento y uso adecuado del equipo.

Transporte Evite someter al equipo durante el transporte a vibraci\ S.
e

L 4

Evite también someterlo a golpes fuertes. En el caso tar dafios
por traslado, rogamos que lo notifique a la agencia dé t ortes.

Almacenamiento Los equipos y los componentes deben ser almac lugares
secos y limpios. Se permiten temperaturas compren s entre -25°C
(-13 °F) y +70 °C (158 °F). Las fluctuaciones de.t ratura no
deberan sobrepasar los 30 K por hora.

dos afios, se tiene
o "Formar”.

PRECAUCION Cuando el tiempo de almacenamiento
gue volver a formar el equipo. Vé

Desembalaje El embalaje consta de carton rton ondulado. El material se
puede eliminar o gestionar cu a las normas locales para este

tipo de productos. Tras desemb | producto y controlar la integridad
del envio y el estado intacto equipo y de los componentes, puede

comenzarse el montaje instalacion del mismo.

N
S

L 4

Q
o
&

L 4
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4 Primera puesta en servicio

Desembalaje y
control de los equipos

v

Montaje del aparato
y de las tarjetas
opcionales que no
estan ya montadas

v

En caso
necesario formar los
condensadores del
circuito intermedio

v

Empalme el
conductor protector, el
cable de potencia o el
embarrado vy, si hay, la

alimentacion externa de
24V

v

Conexién de cables:
mando, comunicacion,
taco y motor

Tras desembalar el equipo asegurese de la integridad

del mismo. Solo se deben poner en servicio equipos en  Véase capitulo

estado intacto. Controle si el equipo estd completo, sila  "Transporte,
dotacion de las tarjetas opcionales es correcta y en almacenamiento,
caso de haberlo pedido asegurese del desbloqueo de la  desembalaje”

opcidn tecnolégica.

. . . Véase capitulo
Monte, en caso necesario, las tarjetas opcionales. Monte p

- S “Montaje"
el aparato atendiendo a las indicaciones referentes a la ,, .
L - y "Montaje
compatibilidad electromagnética (CEM) y a las
e ; S adecuado
condiciones del lugar de instalacion. ala CEM"

Si el circuito intermedio del aparato ha estadeymaside
dos afios sin tension, se tienen que formar de/nuevo los
condensadores del circuito intermediQ.

Véase capitulo
"Formar"

Empalmar (comenzando con el eonduetor protector) el
cable de potencia o el embarrado dekleircuito intermedio

y la alimentacion externa de 24yV. Tenga en cuenta al Veéase capitulo

tender el cable las indicagiones referentes a la CEM. No th/l)gtr\ifey

conecte todavia ningun €able para: control, !
A s adecuado a la

comunicacion, tagd'y motor(excepcion: cable para la CEM"

conexién de und@P1S(si la parametrizacion se lleva a
cabo a travésydel OP1S).

Conecte los sestantes cables para: control,
comunicacion,gace% motor. Observe al tenderlos las
indicaciones CEM.

ADVERTENCIA Antes de conectar o desconectar los

Véase capitulo
cables de mando y el cable del captador b

. ) "Conexion"y
se tiene que desconectar el aparato libre "Montaje
de tenIS|_on (alimentacion Qe la adecuado a la
electronica de 24 V y tensiones de red y CEM"
del circuito intermedio)

Si no se lleva a cabo esta medida se
pueden producir defectos en el captador.
Un captador defectuoso puede producir
4 movimientos descontrolados en el eje.
Después de controlar el cableado para ver si esta fijo y
las conexiones bien hechas, conecte la alimentacion
Conecte Ja 4
. 2 externa de 24 V. Después de ponerse en
alimentacion externa . : . LT
funcionamiento la electrénica se inicializa el aparato.
de 24V . ;
Este proceso puede tardar varios segundos. Al final se
v visualiza el estado del aparato en la PMU.
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Si es necesario, Cuando el aparato, después de la inicializacion no , ,
. . . Véase capitulo
realice un reset de muestra el estado °005, o ya se habia "Parame
parametros al ajuste parametrizado anteriormente, se aconseja realizar un N
o , . . trizacion
de fabrica reset de parametros al ajuste de fabrica.
Parametrizacién por Véase capitulo P
"Download" o médulos "Parametriza-

de parametros y

Vuelva a controlar el aparato y los cables, conecte la @

tensién de red y haga una prueba funcional segun
parametrizacion.

Prueba funcional ADVERTENCIA Aseglrese que al conectar datens
y el aparato no se produ
peligros paralas persofias ojpara la
instalacion. Sere i
la maquina operad pues de

acabar con éxi funcional.

Proseguir puesta en servicio y parame cion
atendiendo a las prescripcione e

N
S

L 4

Q
o
&

L 4
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5 Montaje

51 Montaje del equipo

ADVERTENCIA Un funcionamiento seguro del equipo presupone el que haya sido
montado y puesto en servicio por personal cualificado considerando las
precauciones enunciadas en estas instrucciones.

En particular es necesario observar tanto los reglamentostde
instalacién y seguridad generales y nacionales para trabajos‘en
instalaciones de alta intensidad (p. ej. VDE, UL) come l0s referentes al
uso correcto de herramientas y dispositivos de segusidad®personal.

De no observarse las indicaciones de precaucién‘puede producirse la
muerte, lesiones corporales graves o dafios fnateriales considerables.

Espacios Para el montaje debera tomarse en cuenta,gueylas terminales de
conexion del circuito intermedio se encdentramyen la parte superior y
las destinadas al motor en la partetinferior del equipo.

Los aparatos se deberan montar adosadas (uno junto al otro).

Para garantizar que el equipo obtengaruna refrigeracién suficiente hay
gue dejar un espacio de 100 mm, tahto en la parte superior como en la
inferior, entre el equipo y los otrosieomponentes que puedan interferir
notoriamente en la circulaciomdel aire de refrigeracion.

Si se monta el equipo dentrotde un armario se tiene que dimensionar el
sistema de refrigeracion del mismo de acuerdo a la energia que se
pierde. La informacion al respecto se encuentra en los datos técnicos.

Condiciones del ¢ Cuerpos extranos

lugar de instalacion El equipo debeyserprotegido de la penetracion de cuerpos
extrafiosgen easo’ contrario no se garantiza el funcionamiento ni la
seguridad.

+ Polvg, gases, vapores
Cas lugares de instalacion deben de estar secos y desprovistos de
polvoyEl aire suministrado no debe contener particulas de polvo,
gases 0 vapores conductores de electricidad o que pongan en
peligro el funcionamiento. En caso necesario deberan instalarse los
filtros correspondientes o tomar otras medidas de precaucion.

¢ JAire de refrigeracion
Los equipos solo deben funcionar bajo condiciones ambientales que
se ajusten a la norma DIN IEC 721-3-3 clase 3K3. Si las
temperaturas del aire de refrigeraciéon sobrepasan los 45 °C
(113 °F) y/o las instalaciones se encuentran a una altitud superior a
1000 m sobre el nivel del mar, resulta imprescindible reducir el
rendimiento.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Montaje

Superficie de montaje

«——260 mm——-»

|

Figura 5-1

Superficie de
montaje

Aire de refrigeracion

Espacios minimos p

El montaje del equipo se r
montaje. Para su fijacio

fe—360 mm ——>|

|

414 mm

Figura 5-2

5m@

Es duri

22,5 mm

45 mm

0,55 kW

P
isan dos o

ctamente sobre la superficie de

cuatro tornillos M5.

pal
M5
"L 33,75 mm ML 45 mm
" 1675 mm " 190 mm
1,5/2,2 kW 4,0 kW

Vista frontal (sin tapa)

Croquis acotado para equipos con una anchura de hasta 90 mm

Instrucciones de servicio
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Escotaduras para
Superficie de montaje tornillos M5

L1 g
£
N :
-------- ] re)
N
£
£ E £
E £
g 38
[ q S‘r‘
J‘/J/7
" 135
e——220 mm—>»
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Figura 5-3 Croquis acotados par;
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L 4
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uiposjcon‘anchuras de 135 mm y 180 mm
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5.2 Montaje de tarjetas opcionales

PELIGRO Debido a la carga remanente de los condensadores del circuito
intermedio, el equipo mantiene tensiones peligrosas hasta 5 minutos
después de la desconexion. Por tanto no esta permitido trabajar en el
aparato o en los bornes del circuito intermedio hasta transcurrido dicho
tiempo de espera.

5.2.1 Montaje de tarjetas opcionales para equipos con anchura de hasta
90 mm

Desconectar el
aparato de lared

PELIGRO Quitarle la toma de tension a la unidad de alimentacién o al convertidor
y dejar el aparato desconectado delaycorriepte. Quite la fuente de
tension de 24 V para la electronica. Aparte todas las lineas de

alimentacion.
Desmontaje del Desmonte el equipo de la siguiente forma:
€quipo ¢ Abra los bornes del effibarratio del circuito intermedio.
+ Quite los tornillesydefijacion que sujetan el equipo a la superficie de
montaje.

¢ Tire del equiposh@acia abajo hasta que quede totalmente libre el
embarrado del ciréuito intermedio.
Tire del equipe _hacia delante.
Coloque €lfequipo sobre la parte izquierda.
Apertura del equipo ¢ Afloje los dos tornillos de fijacién del lateral derecho. Los tornillos se

encuentran el la parte superior, en el angulo interior derecho y en la
partetinferior, en el centro del lateral derecho del aparato.

#_ NOWes necesario quitar los tornillos completamente, en el lateral se
epeuentra una escotadura que permite inclinar la tapa al aflojar los
tornillos.

#" Abra la parte lateral derecha. Para hacerlo inclinela hacia delante y
tire de ella hacia arriba hasta sacarla de las guias de posicién que
se encuentran en el borde delantero.

Destapaf el shot + Retire de la placa frontal la tapa del slot elegido.

Para eso tiene que separar cuidadosamente con un cuchillo
delgado los cuatro puntos que unen la tapa con la placa frontal.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Tornillos de fijacion
1222272777, tapa lateral
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Figura 5-4 Posicién de %

—

e sujecion en el lateral derecho

U
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R
Parte posterior

Lateral derecho

- -

Figura 5-5 Quitar el lateral derecho
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Montaje de tarjetas Deslice la tarjeta opcional por detras en la abertura de la placa frontal
opcionales (D), hasta que coincida el enchufe de 64 polos en la tarjeta principal
con el conector de la tarjeta opcional.
Conecte la tarjeta opcional por la derecha al enchufe de 64 polos de |
tarjeta principal (@). (la derecha se refiere a la parte derecha del
aparato cuando este estd montado).
Atornille la tarjeta con los dos tornillos a los puntos de fijacién situadtﬁ
en la parte delantera de la tarjeta (®).

|
\

Vs

4
Parte posterior

Slot C \ N

Parte posterior
@
A\

ﬁ%
S)

=
=

Armar y montar el Cierre la pared lateral de

equipo ¢ Introduzcalap
situado en la

+ Incline el late cia atrés.

¢+ Fijede nuN ral con los dos tornillos.
Montaje del :

¢ Deslic

0 desde adelante, debajo del embarrado del circuito
intermedi su lugar de instalacion.

. g ipo hacia arriba hasta que el embarrado del circuito
inter io quede completamente dentro del empalme.
I

m | equipo con los tornillos de sujecion a la superficie de
taje.

¢ Atranque el embarrado del circuito intermedio.

¢ Empalme todas las lineas de alimentacién que habia quitado

\@ anteriormente.
+ Asegurese de que las lineas de alimentacion y los apantallamientos
Identificar .

estén ajustados y en correcta posicion.
Para la identificacion de las tarjetas opcionales ponga la placa
tarjetas opcionales indicadora correspondiente en el lugar previsto de la parte delantera
'S del equipo.
+ Después de conectar la tension puede registrar las tarjetas en el
software del equipo y comenzar con la puesta en servicio.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Montaje

5.2.2 Montaje de tarjetas opcionales para equipos con anchuras de
135 mmy 180 mm

Desconectar el
aparato de lared

PELIGRO Quitarle la toma de tension a la unidad de alimentacién o al convertidor
y dejar el aparato desconectado de la corriente. Quite la fuente de
tension de 24 V para la electrénica. Aparte todas las lineasd€
alimentacion.

INDICACION Montar las tarjetas opcionales una vez montada,la patie de potencia.

Apertura del equipo o

.
.
Destapar el slot
Quitar las tarjetas *
opcionales
.
3

Afloje los dos tornillos de fijacién de la parte frontal del equipo.
Estos se encuentran en la parte supefior, Noves necesario quitar los
tornillos completamente, en la carcasasse jehcuentran escotaduras
que permiten quitar la parte frontalkeuando los tornillos han sido
aflojados.

Incline con cuidado, un poco(aproximadamente 30 °) la parte
frontal hacia adelante y saguela‘de la carcasa.

En la parte de potencia,4aabra [aS patillas de enganche del cable
plano que establece lasgonexion con la electrénica de control.

Saque la parte frontal del'equipo hacia adelante.
Retire de la placa frontalFla tapa del slot elegido.

Para eso tieneigue separar cuidadosamente con un cuchillo
delgado los cuatroypuntos que unen la tapa del slot con la placa
frontal o bien, guitar la tapa ciega.

Primero aflgje los dos tornillos de la tarjeta opcional
aproximadamente en una vuelta.

Aflojedla unidn del conector a la platina electronica para que no se
produzcan tensiones mecanicas en la tarjeta al seguir aflojando los
tarnillos.

Aflojé completamente los tornillos de la tarjeta opcional y saquela.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Montaje de tarjetas + Deslice la tarjeta opcional por detras en la abertura de la placa
opcionales frontal (), hasta que coincida el enchufe de 64 polos en la tarjeta
principal con el conector.
+ Conecte la tarjeta opcional al enchufe de 64 polos de la tarjeta
principal (@).
+ Atornille la tarjeta con los dos tornillos a los puntos de fijacion
situados en la parte delantera de la tarjeta opcional (®). ¢

Slot C
Figura 5-7 Montaje de las tarjetas.op¢l
Montaje del equipo + Mantenga la parte frontaliinclinada (aproximadamente 30 °) hacia
adelante y enganche, rcandose por abajo) la muesca de la
chapa guia inferior eta de la parte de potencia.

+ Fije el conec ho cable de unién al conector hembra de la
parte de po cierre las patillas de enganche.

+ Enderece | r ntal con cuidado hacia adelante y métala en la
carcasa. cuenta que las chapas guias en la parte derecha

de la pa | del aparato (visto de frente) calcen en las

escotadur la carcasa.
+ Kije la parte frontal con los dos tornillos de sujecion a la parte de
Conectar el equipo * %e todas las lineas de conexion que habia quitado
& iormente
* gurese de que las lineas de conexion y el apantallamiento estén
justados y en correcta posicion.

Identificar las Para la identificacién de las tarjetas opcionales ponga la placa
tarjetas opcK

indicadora correspondiente en el lugar previsto de la parte delantera

.
del equipo.

+ Después de conectar la tension puede registrar las tarjetas en el
software del equipo y comenzar con la puesta en servicio.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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6 Montaje adecuado a la CEM

Seguidamente se da un resumen de informaciones y directrices
basicas que le facilitaran el cumplimiento de los normas referentes a la
compatibilidad electromagnética (CEM) y al reglamento de la CE.

+ Asegurese de que el contacto entre la carcasa del convertidor o dél
ondulador y la superficie de montaje sea conductora. Se
recomienda el uso de superficies de montaje que cenduizean bien la
electricidad (p. ej. planchas de acero con un bafio de Ginc)aSi la
superficie de montaje esté aislada (p. ej. por una capa,de‘pintura)
utilice arandelas de contacto o con puas.

+ Todas las piezas metélicas del armario tienen que,estar bien unidas
unas con otras de tal forma que conduzcan bien lajelectricidad. En
caso necesario utilice arandelas de contagteyo con puas.

+ Utilice cintas de conexion lo mas cortas‘pesible’para unir las
puertas del armario.

Utilice cables apantallados parafeonectar el ondulador con el motor.

La pantalla de los cables de conexion,del motor tiene que estar
conectada a la pantalla deld@nhdulador y de forma amplia a la placa
de montaje del motor. Si las,caja de"bornes del motor fueran de
plastico se deberéan utilizar éenductores flexibles adicionales para la
puesta a tierra.

¢ No se debe interrumpiriel apantallamiento de los cables del motor
con bobinas de salida, fusibles o contactores.

+ Apantalle todes losconductores de sefales. Separe los
conductoresde, séfiales en grupos de sefales.
No ponga cenductores para sefiales digitales no apantallados al
lado de conducteres para sefiales analdgicas. Si utiliza solamente
un cableftieneygue estar cada sefal apantallada por separado.

+ Los cables'defenergia y de sefalizacion tienen que ser colocados a
una distangia minima de 20 cm uno del otro. Utilice laminas
separaderas entre ambos. Las laminas deberan ser puestas a
tierra.

¢, Ponga a tierra los conductores de reserva por los dos extremos.
Cof ello logra una efectividad de apantallamiento adicional.

¢ JTienda los cables lo méas junto posible a laminas que ya estan
puestas a tierra. Con esto disminuye la influencia de sefiales
parasitas.

+ Evite longitudes de cable innecesarias. A través de ellas se
producen capacitancias e inductancias de acoplamiento
adicionales.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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+ Utilice cables con pantalla de hilos trenzados. Cables con pantalla
de lamina son cinco veces peores en su apantallamiento.

+ Las bobinas excitadoras del contactor que estén conectadas a la
misma red que el convertidor o que se encuentren en su cercania,
tienen que ser conectadas a limitadores de sobretension (p. €j.
moédulos RC o varistores)

En el compendio encontrard mayores informaciones. En el capitulo 3.
"Indicaciones de instalacién para montaje de accionamiento
adecuado a la compatibilidad electromagnética (CEM)".

El compendio se encuentra en el CD incluido en el SUN
también se puede pedir en forma impresa
(referencia: 6SE7087-8QX70).

800-3 y solo se
idas adicionales

PRECAUCION Este producto es de categoria restringida se
puede utilizar en redes publicas si se toman(las
correspondientes.

tos de velocidad variable
.3.2.3 b, los sistemas de
ystems) deben de cumplir con los

INDICACION Segun la normativa EMC para accio
EN 61800-3:1996 + A11:200
accionamiento (PDS = Pow
limites establecidos en las t 12.

Existen aplicaciones dondefpor motivos técnicos, no le es posible al

sistema PDS cumplir co oslimites. Se trata de las siguientes:

¢ Redes IT en sisten racter complejo

¢ Enlugares dc 2| comportamiento funcional dindmico requerido,
se encuentralimitado debido al efecto ocasionado por el uso de
filtros.

Esta indicaci e especialmente considerar en la opcion L20

(funcionami red sin puesta a tierra).

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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7 Conexion O

PELIGRO Los equipos SIMOVERT MASTERDRIVES trabajan con tensiones O
elevadas.
iTodos los trabajos de conexién deben realizarse en estado "sin
tension”!

Cualquier trabajo en el equipo debe ser realizado por
cualificado.

De no observarse las indicaciones preventivas, pued
muerte, lesiones corporales graves o dafios materiale

Debido a la carga remanente de los condensadgres circuito
intermedio, el equipo mantiene tensiones pel sta 5 minutos
después de la desconexion. Por tanto no esta permitido trabajar en el
aparato o en los bornes del circuito interme asta transcurrido dicho
tiempo de espera.

Aungue esté parado el motor, en |
bornes de mando, puede haber apli
Cuando la alimentacion de la

central, hay que asegurarse
tensioén del circuito intermedio.

En caso de efectuar trabajosen el equipo abierto es necesario tener en

m

e potencia y en los
nsioén peligrosa.
| circuito intermedio sea
nvertidor esté desconectado de la

cuenta que quedan partes sibles sometidas a tension.
El usuario es re bl gue los equipos se instalen y conecten de
acuerdo alosr ntos técnicos reconocidos en el pais de la

instalacién, asiycomeo,otros reglamentos de validez regional. Esto

al dimensionado de los cables, los dispositivos
sta a tierra, el sistema de desconexion, el sistema
y la proteccidn de sobrecorriente.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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de conexiones de equipos con una anchura de hasta 90 mm
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Embarrado del

circuito intermedio X3 / + 7 || PE3
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Figura 7-2 w

conexiones de equipos con una anchura de 135 mm
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7.1 Terminales de potencia

ADVERTENCIA Conductor protector C):
El conductor protector tiene que ser conectado a la red y al motor.
Debido a las corrientes de fuga que fluyen por los condensadores
supresores de interferencias y segun EN 50178: L 4

e hay que usar una seccion transversal minima de 10 m%u 0

e sise utilizan conexiones a la red con secciones meneresde
10 mm2 hay que conectar dos conductores protect seccion
de estos debe corresponder a la de los conductor; 0s

puede ser la misma que la del cable exterio superficie con puesta
a tierra cumple la funcion del segundo

N
RS
R
.Q(b
<
O
&

L 4

INDICACION Si el equipo esta fijo a través de una buena u 'Qctora a una
superficie de montaje puesta a tierra, la se% conductor protector

or protector.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES Instrucciones de servicio 7-5
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7.1.1 Conexiones de potencia para equipos con anchura de hasta
90 mm

Conductor protector En la parte superior del equipo, detras de la conexién del circuito
intermedio X3 se encuentra una conexién adicional, para un conductor.
protector, en forma de un perno roscado M4.

Esta sirve para hacer la conexion de un conductor protector en el caso
de un montaje aislado.

X3 - Embarrado del  El embarrado del circuito intermedio sirve para el abastegimiento del
circuito intermedio  equipo con energia eléctrica.

Conduc- Denominacioén Significado Campo
tor
PE3 Conexién conductor pratector
D/L- Ud-tensian - CC510-650V
1 C/L+ Ud-tension+ CC510-650V

Secciéon conectable: Barra "cobre electrolifico estafiado” 3x10 mm,
redondeado segun DIN46433

Cuando el aparato esta montado el can@ugetor Iise encuentra delante.

Tabla 7-1 Embarrado del circuito intermedio
X2 - Conexion del La conexidn del motor s€ ehcuentra en la parte inferior del equipo.
motor Borne Significado Campo
[@® ]
1 | & PE2 Conexionfconductor protector
! | S U2 Fase U2 /T1 3CAO0V-480V
L IEfS ;
i | E V2 Fase V2/T2 3CA0V-480V
w2 Fase W2 /T3 3CAO0V-480V

Seccion conegtable: 4 mm2 (AWG 10), multifilar

Cuando el aparato esta montado el borne PE2 se encuentra delante.

fabla?:-2 Conexion del motor

Para que la conexion del motor quede fija, se tiene que atornillar el
enchufe a la carcasa.

Los cables del motor se deben dimensionar de acuerdo con VDE 298
parte 2.

Después del montaje del enchufe, la pantalla del cable del motor se
debe fijar de forma amplia al soporte de pantalla.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Conexion

7.1.2 Conexiones de potencia para equipos con anchuras de 135 mmy
180 mm

X3 - Embarrado del
circuito intermedio

X2 - Conexion del
motor < 18,5 kW

velfuz[ve]v

i,

X2 — Conexién del
motor > 22 kW

%% %
e,
] B

El embarrado del circuito intermedio sirve para el abastecimiento del
equipo con energia eléctrica.

Conduc- Denominacion Significado Campo
tor
PE3 Conexién conductor protector
D/L- Ud-tension - CC%B10,650 V
1 C/L+ Ud-tensién+ CC¥%10 - 650 V

Secciéon conectable: Barra "cobre electrolitico estafiado? 3X10 mm,
redondeado segun DIN46433

Cuando el aparato esta montado el conductor 1 se encuentraidelante.

Tabla 7-3 Embarrado del circuito intermedio

La conexidn del motor se encuentra enfla parte inferior del equipo en
un blogue de bornes.

Borne Signiifieado Campo
PE Conexién cenductor protector

u2/T1 Fase U2y4r1 3CAO0V-480V

V2 /T2 Fasew2 /T2 3CAQV-480V

W2/T3 Fase'w2 / T3 3CAOQ0V-480V
Seccién conectable:
Anchura de la,carfeasa 135 mm: 10 mm2 (AWG 8), multifilar
Anchura de la carcasa, 180 mm: 16 mm2 (AWG 6), multifilar

Viéndolo desdedlelante, €F borne PE se encuentra a la izquierda.

Tabla 7-4 Conexion de motor

La cenexiof"del motor se encuentra en la parte inferior del equipo en
undloquetde bornes.

Borne Significado Campo
@ Conexién conductor protector
U2/T1 Fase U2 /T1 3CAOQ0V-480V
V2 /T2 Fase V2/T2 3CA0V-480V
W2 /T3 Fase W2 /T3 3CA0V-480V

Seccidn conectable;
Méxima: 50 mmz2 (AWG 1/0),
Minima: 10 mm?2 (AWG 6)

Los bornes PE se encuentran en la lamina de soporte de pantalla, abajo a la derecha.

Tabla 7-5 Conexién de motor

Siemens AG 6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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7.2 Conexiones de mando

Conexiones
estandar

ADVERTENCIA

ADVERTENCIA

PRECAUCION

El equipo consta en su ejecucién béasica de las siguientes conexiones
de mando:

+ Alimentacion externa CC 24 V, conexién de bus USS (RS485).
¢ Interface en serie para PC o OP1S.
+ Regletero de bornes de mando.

Antes de conectar o desconectar los cables de mando y'el cable’del
captador se tiene que desconectar el aparato libre de tension
(alimentacion de la electrénica de 24 V y tensién de fed).

Sino se lleva a cabo esta medida se pueden produ€ir, defectos en el
captador. Un captador defectuoso puede produ€ir,movimientos
descontrolados en el gje.

La alimentacion externa de 24-V y todo$ I@s Cifcuitos de intensidad
enlazados a las conexiones de mandeytienen que cumplir con los
requisitos de proteccion referentes a'la seéparacion galvanica segin
EN 50178 (circuito de intensidadhPERV = Protective Extra Low
Voltage).

La alimentacion externa de'24,V se debe asegurar con un interruptor
protector de lineagpata evitar/sobrecargas en el circuito impreso y/o
componentes, eft caso de defecto en el equipo, p. ej. cortocircuito en la
electronica deycontrol o fallo en el cableado.

Fusible —F1, E2 interruptor protector de linea 6 A, caracteristica de
disparo C Siemens 5SX2 106-7.

(Sobre el€ableado véase la hoja suplementaria de la unidad de
alimentacion @ del convertidor y la Figura 7-4).

7-8
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3CA
380 -480V
I~ 1.1
Alimentacion de
corriente

PELV
n -F1
DC = — X 4
24V ‘D —
= X9, |, \b
X100 T @
33 Il Unidad
El A .
N ! anw@
O I

Ondulador 1.1

Ondulador 1.2

O
Electr.
O

Ondulador 1.3

T Ondulador 2.1
i Il

@l:gura 7-4 Accionamiento polimotérico con unidad de alimentacién y ondulador

%
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X100 Conmutador para ON
Alimentacion |24V EIRN . D P24 terminacion de bus USS S1 OFF
externa 24 V r -+ 2 - 36 V \
I A 1 GND RS485N
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X100 - Alimentacion  El regletero de bornes de cuatro polos sirve para conectar la

externade CC24V, alimentacion de tensién externa de 24 V (alimentacién de la unidad de

bus USS alimentacion o de un convertidor CA/CA), asi como para conectar un
bus USS.

La conexidén de bus USS se encuentra unida a la electronica de man
y al conector SUB D de nueve polos de la interface en serie X103.

La resistencia de terminacion del bus se conectara si es necesario a ¢
través del conector S1. En la posicién inferior la resistencia
terminacion del bus esta desconectada.

La conexidn es necesaria si el aparato se encuentra en dedas
terminales del bus USS.

Borne  Denominacion Significado
33 +24 V (in) Alimentacion de tension CC 20-30V
g - % %: 34 oV Potencial de r
| = B Ek 35 RS485P (USS) Conexion délbus RS485
36 RS485N (USS) Conexié usuyss RS485
Seccion conectable: 2,5 mm2 (A
Cuando el aparato estd montado el borne 33 se e ntra arriba.
Tabla 7-6 alimentacion extern& Uss
El aparato consume de | &taeién de tension de 24 V una
cantidad de corriente de'1 consumo aumenta a un maximo de
1,6 Acuando se i rjetas opcionales.
ATENCION La interface puede operar en —X100 o —X103.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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X101 - Regletero de

bornes de mando

PRECAUCION

N OB WON =

En el regletero de bornes de mando se encuentran las siguientes

conexiones:

¢ 4 entradas y salidas digitales combinables

* & & o

2 entradas digitales adicionales
1 entrada analdgica

1 salida analégica

Para las entradas una alimentacion de tensién auxiliar de 24 V

(max. 60 mA, solo salida!).

Si se alimentan las entradas digitales con una fuente/de/tension
externa de 24 V, hay que conectar la masa en X101.2. [El borne X101.1
no se debe conectar a la fuente de alimentacion exteérna de 24 V

(P24 AUX).
Borne Denomina- Significad® Campo
cion
1 P24 AUX Alimentacionyde tension CC 24V /60 mA
auxiliar
2 M24 AUX Potencialyde referencia con oV
bobina
3 DIO1 Entr./salida digital 1 24V,10 mA /20 mA
4 DIO2 Entr/salida digital 2 24V, 10 mA /20 mA
5 DIO3 Entr./salida digital 3 24V, 10 mA /20 mA
6 RIO4 Entr./salida digital 4 24V,10 mA/20 mA
7 DI5 Entrada digital 5 24V, 10 mA
8 DI6 Entrada digital 6 24V, 10 mA
9 Al= Entrada anal6gica — 11 Bit + signo
Entrada diferencial:
10 Al+ Entrada analégica + +10 V/Ri=40kQ
11 AO Salida analdgica 8 Bit + signo
+10V/5mA
12 M AO Masa salida analdgica

Seccion conectable: 0,14 mm2 a 1,5 mm2 (AWG 16)

Cuando el aparato esta montado el borne 1 se encuentra arriba.

Tabla 7-7

Regletero de bornes de mando

7-12
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X103 - Interface en A través del conector SUB D de nueve polos se puede conectar de

serie forma opcional un OP1S o un PC con interface RS232 0 RS485. Para
el PC existen diferentes cables de unidn para los diferentes protocolos
de transmision.

El conector SUB D de nueve polos esta conectado internamente al bu
USS, de tal manera que se posibilita el intercambio de datos con otros
usuarios, que estén acoplados a través del bus USS.

. . L, 4
Esta interface sirve también para cargar el Software.
Pin Denomina- Significado W
cion

1 RS232 ID Conmutacién a protocolo RS232 activa

o O | 5 2 RS232 RxD Datos de recepcion a través d RS232

@’ RS232

0o 8 3 RS485 P Datos a través de la int; e RS485

04 RS485

% 4 Boot Sefial de mando pa de Low activa
6

O 1
— 5 M5 AUX Potencial de r ra P5V ov

P5V AlimentaCié n auxiliar  +5V, max. 200 mA

7 RS232 TxD Dat&H ision a través de RS232
8 RS485 N através de la interface RS485
RS485
M_RS232/ a digital (con bobina)

Tabla 7-8 | a n serie

o
O
N

O
Q>®

L 4
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X533 - Opcion
Parada segura

PELIGRO

INDICACION

Con la opcién "parada segura" se puede interrumpir el control de la
parte de potencia mediante un relé de seguridad. Asegurando asi que
el aparato no genere ningln campo rotatorio en el motor.

Incluso aunque la electrénica de mando genere 6rdenes de excitacion,
la parte de potencia no puede mover el motor.

La funcion "parada segura” es un "dispositivo para evitar un arranque
inesperado” segun EN 60204-1, apartado 5.4 y cumple (con las
conexiones externas correspondientes) los requisitos de la categoria
de proteccién 3 segin EN 954-1.

La funcion "parada segura" no genera separacion galvanicaentre el
motor y la parte de potencia. Los bornes del motor se’encuentran bajo
tensioén peligrosa.

La opcién "parada segura" no es adecuada para,parafsapidamente un
motor en marcha, ya que al desconectar las sefiales,de excitacion el
motor solo se frena a través de la carga.

El motor no ejerce ningun par de giro cuafdo lasfuncion "parada
segura" esta activada. Se necesitan dispositives de bloqueo
adicionales (p. ej. frenos) si actian‘fuerzas,externas en los ejes
accionadores o si se trata de accionamientos sin retencién automatica
(p. ej. ejes con carga gravitatoria).

Queda un pequefio riesgo: Enfel case de producirse dos fallos a la vez
en la parte de potencia. El accionamiento se puede alinear en un
pequefio angulo de giro (moteres asincronos: en el margen de
remanencia, max. 1 paso deyanuras, lo que corresponderia a aprox.
de 5° a 15°).

Los productos agui descritos han sido desarrollados para formar parte
de una instalaeidon ‘oyde una maquina y cumplir con funciones
enfocadas ala/seguridad. Un sistema completo con este enfoque
dispone, por la\general, de sensores, unidades de evaluacion,
monitores, sefializadores y conceptos para desconexiones de
seguridadaE€orre a cargo de la responsabilidad del fabricante el
garantizanel total y correcto funcionamiento de una instalacion o
miaquina. Siemens AG, sus sucursales y compafiias asociadas (a
continuacion solo "Siemens") no esté en la capacidad de garantizar
todas las propiedades de una instalacion o maquina que no haya sido
concebida por Siemens.

Siemens no se responsabiliza por las recomendaciones que se den o
se deduzcan de la siguiente descripcion. En base a la presente
descripcidn no se puede derivar ningun tipo de garantia, ni
responsabilidades que vayan mas alla de las condiciones de suministro
generales de Siemens.

7-14
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X533

A w N

La opcion "parada segura" consta de un relé de seguridad, de bornes
de conexién para el control del relé y de un contacto de mensaje de
acuse.

Borne Denominacion Significado Campo

1 Contacto 1 Mens. acuse "parada segura” CC20V-30V

2 Contacto 2 Mens. acuse "parada segura" 1A

3 Entrada mando Resistencia nominal dela  CC 20— 30 V
"parada segura” bobina de excitacién max.[fégimen de
>823Q £ 10 % para 20 °C  catga: 6/min

4 P24 CC Tension de alimentacion CC24V/
"parada segura” 30 mA

Seccion conectable: 1,5 mm2 (AWG 16)

Tabla 7-9 Asignacion de bornes de la opcion "parada,segura

La bobina de excitacién del relé de seggridad,esta conectada por un
lado a la masa electronica puesta atierra/Sialimenta la bobina
mediante una tension externa de 243V el polo negativo tiene que estar
conectado al potencial de tierramEsta ‘alimentacion de 24 V debe
cumplir los requisitos para circuites de'intensidad PELV segln EN
50178 (DIN VDE 0160).

En estado de suministro hay un puente entre los bornes 3y 4. Para
utilizar la funcién "PARABDA,SEGURA" tiene que quitarlo y conectar un
mando externo para selecgionar la funcion.

Si abastece el relé de seguridad con la fuente de alimentacion interna
X533:4, la externa de'24 V en el borne X9:1/2 debe suministrar por lo
menos 22 V para que,el relé funcione con completa eficacia (caida de
tension interna).

Regletéro deybornes
- X533

Ow |-
o |-

12
O[O

P15

i /]

l

Alimentacion *
optoacoplador /
1 wrL

Siemens AG
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Los contactos de acuse de recibo del relé de seguridad contactan [con
la carga mencionada (30 V CC /1 A)] como minimo 100.000 veces. La
vida Gtil mecénica es de aprox.10 millones de ciclos interruptores. El
relé es un componente fundamental para la seguridad y el buen
funcionamiento de la maquina. Por ese motivo cuando se produzca
una disfuncién se tiene que cambiar la placa con el relé. En este caso,

mandar el aparato a reparacién o cambiarlo. Para detectar una

disfuncion es necesario hacer pruebas funcionales regularmente. Los?
periodos de tiempo que le pueden servir como directriz se
en la especificacion de la mutua de prevision BGV Al 839,
La prueba de funcionamiento se debe efectuar segun se
(al menos una vez al afio) y ademas: al hacer la pri

servicio y después de reparaciones, cambios, o rea

Al |Y10]Y11|Y12 |Y21

Y22 13 23

Abierto

Cerrado

3TK2828

Y33|Y34 PE A2

K1

M

% Figura 7-6

L 4

Demanda

sistema de proteccion

!
R

-Y1

k2]

14 24 |32

Contactor
principal

ntran

rtado 3.

acion,

aen
amientos.

bl
Il

-K2

X: Entrada binaria, enlazar a DES3
p. €j. X101.8 --> P558 = 21

Y: Entrada binaria, enlazar a mensaje
"valor comparativo alcanzado”

SIMOVERT
MASTERDRIVES

u2Tva w2

p.ej. X101.6 -->P654 = 120; P796 = 0 (valor comparativo)

Ejemplo de aplicacion de la funcién "parada segura" en combinacién con
seguridad por contactor, para la supervision de un sistema de proteccion
movil en la categoria de seguridad 3 segin EN 954-1
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Todas los cables externos importantes para la seguridad deben estar
protegidos, p. €j. tendidos en canales para excluir cortocircuitos.
Observe las directrices para la técnica de tendidos en EN 60204-1,
apartado 14.

En el circuito de la Figura 7-6 el fiador o gacheta libera el sistema de
proteccién movil una vez detenido el accionamiento. En casos
determinados y cuando el andlisis de riesgo de la maquina lo permita
se puede prescindir de él. Entonces, el contacto normalmente cerrad3
del sistema de proteccioén, se conecta directamente a los b Ylle
Y12y el electroiman -Y1 deja de ser necesario.

La entrada binaria X esta enlazada con la orden "DE invertida, o
sea, con una sefal de 24 V el convertidor detiene el ediante la
rampa de deceleracion parametrizada. El convertidor i

Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio 7-17
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7.3 Secciéon de conductores

Conductor protector Si el equipo esta fijo a través de una buena unién conductora a una
superficie de montaje puesta a tierra, la seccion del conductor protector
puede ser la misma que la del cable de exterior.

ADVERTENCIA Cuando los aparatos con una anchura de hasta 90 mm se monten
de forma aislada, hay que conectar un segundo conductor protector
(seccion como la del cable exterior) a la conexidn a tierra (pérno
roscado M4 en la parte superior del aparato, al lado delhborné de
conexion a la red).

Cable del motor Sobre secciones y conductores véase el catalogo MetionsControl
SIMOVERT MASTERDRIVES MC o bien IEC 60,204-1» 1997/1998.

7.4 Combinaciones de equipos

Para instalaciones simples de accionamientos polimotéricos se pueden
alimentar del circuito intermedio'de,CCydel convertidor Kompakt PLUS
(CA-CA) uno o varios onduladaoresyde tipo Kompakt PLUS (CC/CA).

ADVERTENCIA La suma de las potencias de accionamiento de los onduladores no
debe ser mayor que la potencia,del convertidor. Para ello es valido un
factor de simultaneidad/de/0;8:

Por ejemplo a unfeonvertidor con una potencia de accionamiento de
5,5 kW se lefpueden’conectar, un ondulador con 4 kW y uno con
1,5 kW en una‘barra de CC comun.

Los camponentes de la red se establecen segun la suma de potencias
de todos‘les convertidores y onduladores. Para un accionamiento
polimatorico con un convertidor de 5,5 kW, un ondulador de 4 kW y un
convertidor de 1,5 kW se tienen que seleccionar los componentes
correspondientes a un convertidor de 11 kW. Si la suma de potencias
nogJcorresponde exactamente a la de un convertidor determinado, hay
que dimensionar los componentes de la red de acuerdo al convertidor
gue posea la potencia inmediatamente mayor a esa suma.

ATENCION Si se conectan a la barra de CC de un convertidor mas de dos
onduladores, se les tiene que poner a los adicionales una alimentacién
externade CC 24 V.
Cuando el convertidor tiene una anchura de carcasa de 45 mm se
puede conectar un solo ondulador a la salida de tensién de 24 V.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8 Parametrizacion

La entrada de datos para parametrizar la serie de equipos SIMOVERT
MASTERDRIVES se puede efectuar por caminos diversos.

Cada equipo se puede ajustar por medio de una unidad de
parametrizacion propia (Parameterization Unit, PMU) sin necesidad de
utilizar componentes adicionales.

Cada equipo va acompafado del software DriveMonitd, asis€omo de

una amplia documentacion electrénica en CD. Una vez instalado este,
en un PC estandar, puede comenzar la parametrizacionper medio de
la interface en serie del PC. El software le ofrecerd unalamplia ayuda

de parametrizacion y una puesta en marcha guiada:

Otra posibilidad para introducir parametros es haeerlo'a través del
panel de mandos opcional OP1S y ademas tamhién puede
parametrizar mediante un control a nivel de'dus de’campo, como por
ejemplo Profibus.

INDICACION En la versién de firmware V1.x solo Se padian modificar los parametros
BICO en el estado del convertidortlisio,para servicio". A partir de la
V2.0 (en los aparatos con perfermance 2) se pueden cambiar los
pardmetros BICO en el estado del convertidor "servicio" posibilitando
asi cambiar estructuras durante el funcionamiento (véase en la lista de
parametros "modificable€nt).

ADVERTENCIA Modificaciones involyntarias en los parametros BICO mientras el
convertidor sélencuentra en estado "servicio", pueden producir
movimientos imprevistos de los ejes.

8.1 Menide parametros

Para estructurar el juego de parametros archivado en el equipo, se han
recopilado en menus pardmetros con las mismas caracteristicas
funcionales. Un menu representa una seleccion de parametros de
todos los almacenados en el equipo.

Un parametro puede pertenecer a diferentes menus. La pertenencia de
un parametro a un menu determinado se indica en la lista de
parametros. La indicacion se lleva a cabo por medio del nombre
correspondiente a cada mend.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Nivel de menud 1
Seleccion via
P60: Seleccion menu

Nivel de menu 2
(solo en OP1S)

Nivel de menu 3
(solo en OP1S)

e Parametros usuario — | Parametros generales |
— | Bornes |
—-— ‘ Comunicacién ‘
P60 Menl de pardmetros | s

- |Pa|abras de mandoy estado|

_— | Canal de consigna |

— ’ Motor/taco ‘

I Ajustes fijos

Parametrizacion

Configuracién s
de tarjetas

e

Ajuste accionamiento|

b Download gnéstico

L+ | Upread/acceso libre Funciones |

Definicion de la
parte de potencia

Liberaciones ‘

Componentes libres ‘

| Tecnologia

| SST1/SST2
E | Conexiones bus cgnpo|

- | Regulacién/control _ | Regulacién de posic. |
T rapida | ’ Regulacion de velocid.‘

Datos motor

Datos taco

L | Regulacion de intens. |

- | Control U/f |

— | Unidad de control |

Fallos /alarmas

Mensajes/visualizac. |
Traza ‘

Marcha sincronizada |

Posicionar |

|
|
|
— | Posicionador simple |
|
|
|

Ajustar/MDI |

P

P358 llave

Menus de parametro

Figura 8-1

P359 candado

Se puede impedir el acceso a los
menus archivados sobre fondo gris
poniendo una palabra clave en el
parametro P359.
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6SE7087-8KP50 Siemens AG

SIMOVERT MASTERDRIVES



03.2005

Parametrizacién

Niveles de menu

Los menus de pardmetros poseen varios niveles de menus. El primer

nivel contiene los mends principales. Estos se pueden seleccionar por
medio de todas las fuentes de entrada de parametros (PMU, OP1S,
DriveMonitor, conexiones de bus de campo).

La eleccion de un menu principal se realiza por medio del parametro
P060 seleccion mend.

Ejemplos:
P060 =0
P060 =1

P060 =8

selecciona el menu "parametros del usuario”
selecciona el "menu de parametros"

selecciona el menu "definicién de parte degpotencia”

Los niveles de menus 2 y 3 permiten una estructuracion'mas detallada
del juego de parametros. Se pueden utilizar en la parametrizacion de
los equipos con el panel de mando OP1S.

Menus principales

P060 Menu W
0 Parametros del Menu configurable
usuario
1 Menu de Contiene el juego de parametros completo
parametros Esta estructurade fungionalmente para el uso de un OP1S
2 Ajustes fijos Sirve para realizar urrresets de parametros al ajuste de fabrica o
al ajusté delusuario
3 Parametrizacion Sirvéparadla parametrizacion rapida con modulos de parametro
rapida Al haeer latseleccion el equipo pasa al estado 21 "Download"
4 Configuracion de Sifvepparana configuracion de tarjetas opcionales
tarjetas Al hacer la seleccion el equipo pasa al estado 4 " configuracion de
tarjetas "
5 Ajuste de Sirve para hacer una amplia parametrizacion de datos
accionamiento importantes de motor, tacogenerador y regulacion
Al hacer la seleccion el equipo pasa al estado 5 "ajuste de
accionamiento”
6 Download Sirve para cargar parametros desde un OP1S, PC o un equipo de
automatizacion
Al hacer la seleccion el equipo pasa al estado 21 "Download”
7 Upreadfacceso Contiene el juego de parametros completo y sirve para tener
libre acceso libre a todos los parametros sin limitaciones a través de
otros menus
Posibilita el "Upread/Upload" (lectura) de todos los parametros por
medio de un OP1S, PC o un equipo de automatizacion
8 Definicion de Sirve para la definicién de la parte de potencia (solo necesario
parte de potencia para equipos de la formas constructivas Kompakt y Chasis)
Al hacer la seleccion el equipo pasa al estado 0 "definicion de la
parte de potencia”
Tabla 8-1 Mendus principales
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Parametros del
usuario

Llave y candado

La correspondencia de parametros y menus esta basicamente
prefijada. EI mend "parametros del usuario" ocupa una posicion
especial ya que se puede modificar. La correspondencia de parametros
en este menu no esté prefijada, sino que se puede cambiar. Con esto,
Vd. puede realizar una recopilacién en este menu de los parametros
gue sean importantes para sus requerimientos y lograr de este modo
una estructuracioén que corresponda a sus necesidades. La seleccién
de los parametros para el usuario se hace mediante P360 L 4
(Selecc.pardametros usuario).

Para evitar una parametrizacion no deseada del equi eger el
Know-how archivado en la parametrizacién, se puedé b ar el

acceso a los parametros y definir una contrasefia prop
Para eso sirven los siguientes parametros:

¢ P358 Llavey
¢ P359 candado. Q

8-4
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8.2 Entrada de parametros via PMU
La unidad de parametrizacion (Parametrization Unit, PMU) sirve para la
parametrizacion, manejo y vigilancia del convertidor u ondulador
directamente en el equipo. Esta integrada en el equipo base y consta
de un indicador de visualizacion de siete segmentos y varias teclas.
Display de siete segmentos para:
/ Estado del convertidor Ohnno
/ o 3
//_// I/_I/ I/_I' I/_I/ Alarmas y fallos Fh35 EO
Subi Numero de parametro ,—.'__.'.'__.'n'__n' :'_—u'__:':'__:':'__:' ,_—,':'__;':'__:'.'__:' ,::'__:':'__:':'__:'
upir — —_— —— - - - =
Saiar VAN FEOD UBOLY H3DD LBDD
B
Modo _| P Indice de parametro o
V oL
Valor de parametro EUBD .
Figura 8-2 Unidad de parametrizacion PMU
Tecla Significado @ién
P Modo e Conmutacion entre ndmero, indice y valor de parametro, en
este orden (la gfden,se activa al soltar la tecla)
e Con visualizacign de fallo activa: acuse de fallo
A Subir Aumentar el yalor¥isualizado:
e Pulsacién corta; aumenta paso a paso
e PRulsagion larga: el valor aumenta en forma continua
v Bajar Disminuirel valor visualizado:
o g"Rulsaeioén corta: disminuye paso a paso
e (Pulsacion larga: el valor disminuye en forma continua
P+ Mantener pulsada | e ¢ Si esta activada la visualizacion de niumero de pardmetro:
la tecla de Madoy, salta del Ultimo nimero a la indicacion de servicio (r000) y

accionar la tecla
subir

viceversa

e Sj esta activada la visualizacion de fallo: cambio a nimero de
pardmetro

e Si esta activada la visualizacion de valor de parametro: se
desplaza la indicacion una cifra a la derecha, en caso de no
poder representar el parametro con 4 cifras (se produce una
intermitencia de la cifra izquierda, si a su izquierda existen
més digitos no visibles)

Mantener pulsada
la tecla de modo y
accionar la tecla
bajar

e Si esta activada la visualizacion de numero de parametro:
salta directamente a la indicacion de servicio (r000)

e Sj esta activada la visualizacion de valor de parametro: se
desplaza la indicacion una cifra a la izquierda, en caso de no
poder representar el pardmetro con 4 cifras (se produce una
intermitencia de la cifra derecha, si a su derecha existen mas
digitos no visibles)

Tabla 8-2

Elementos de manejo de la PMU

Siemens AG
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Tecla modo Como la PMU solo dispone de un display de siete segmentos de 4
(Tecla P) cifras, no se pueden visualizar a la vez los 3 elementos descriptivos de
un parametro:
+ numero de parametro < )
+ indice de parametro (si esta indexado) y
+ valor de parametro
Por eso, se tiene que conmutar entre los distintos elementos L 4
descriptivos. La conmutacién se realiza con la tecla de mode®¥Después
de elegir el elemento, este se puede modificar con las4ecl 0
bajar.
Se conmuta con la tecla de modo: Imeé Ametro

¢ del nimero al indice de parametro

z . P —
¢ del indice al valor de parametro '\ E
e del valor al nimero de parametro
Si el parametro no esta indexado, Indi :)’:r'g:ni?m
salta directamente del nimero de pa

parametro al valor de pardmetro.

INDICACION Si tiene que cambiar el valo un parametro, el cambio se activa por
f iIcamente en los pardmetros de

& rametros marcados con una estrella‘ * )
de haber hecho la conmutacion del valor

se realicen en los parametros a través de la
n EEPROM en forma segura contra cortes de
sar la tecla de modo.

PMU, se m
red, despué

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Ejemplo En el siguiente ejemplo se muestran los pasos operativos a realizar en
la PMU para un reset de parametros al ajuste de fabrica.

Poner PO53 a 0002 y dar la orden de liberar la parametrizacién para la PMU

ZIE'N z@x z@u ZIEN

| P053 || 0000 || 0001 || 0002 || P053 | L 4

Seleccionar P060

O

Poner PO60 a 0002 y seleccionar men( "ajustes fijos" Q
2 IE N A IZ' N 2 IE N

| P060 || 1 || 2 || PO
Seleccionar P970
A [A]

| P060 | | P970

P970 || 1

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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8.3

N° de pedido

INDICACION

Entrada de parametros via OP1S

El panel de mandos (Operation Panel, OP1S) es un aparato opcional
para entrada y salida de datos, con el que se puede llevar a cabo la
parametrizacion y la puesta en servicio del equipo. La parametrizacion
se realiza de forma comoda con ayuda de visualizaciones de texto en
el display.

El OP1S dispone de una memoria fija (no volatil) y esta en la
capacidad de almacenar juegos de parametros completos de fofma
permanente. Por lo que se puede utilizar como archivo para juegos de
pardmetros. Los juegos de parametros deben ser leides,previamente
del aparato (Upread). Se pueden también transferir juegoside
parametros memorizados a otros aparatos (downlead).

La comunicacion entre el OP1S y el equipo se realiza'por medio de
una interface en serie (RS485) con protocolo MSSNEN la comunicacion,
el OP1S toma la funcion del maestro y los aparat@s conectados
trabajan como esclavos.

El OP1S puede trabajar con una velocidad/dextransmision de 9,6 kBd y
19,2 kBd. Est4 en la capacidad de‘€¢omunicar con hasta 32 esclavos
(direcciones 0 a 31). Se puede utilizar, tanto en un enlace punto a punto
(p. €]. primera parametrizacion),comg.en una configuracion de bus.

Para la visualizacion de textoyse puede elegir entre 5 idiomas (aleman,

inglés, espafiol, francés e italiana@). ka eleccion se realiza por medio del
parametro correspondiente del esclavo activo.

Componente N° de pedido

OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0

Cable de conexiom@ m 6SX7010-0AB03

Cable de congxiombé m 6SX7010-0AB05

Adaptador_para(la puerta del armario incl. 5 m cable | 6SX7010-0AA00

Los(@justes de parametros para los aparatos conectados al OP1S se
encuentran en la documentacion correspondiente a esos aparatos
(compendio).

8-8
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e.2Aa 25U oGO0
# 186, 068 min-1

# 186, BEE min—-1
Servicio \
Conector SUB D de

LED rojo ————++O Fault 9 polos en la parte .

LC-Display (4 lineas x 16 signos)

LED verde ————+O Run posterior
Inversion
CON. | VAN Subir \
DES. i 0 ‘ ’ P Hvi Bajar
Modo
Marcha a Jog 7 8 9
impulsos
4 5 & 0 a 9: cifras
1 2 3
0 +/- | |Reset Reset (a
Signo

Figura 8-3 Panel de mando OFK

A—U—

277772727777
7777777777777
Jrrrrnrriry,

(2227772222

OP, O Aparato: L
Conector S\ s (hembra) Conector SUB D de 9 polos (macho) 4
1101

% Figura 8-4 Ejemplo de un enlace punto a punto entre OP1S y Kompakt PLUS

INDICACpN En estado de suministro o después de aplicar un reset de parametros
al ajuste de fabrica, se puede realizar directamente un acoplamiento
punto a punto con el OP1S y comenzar con la parametrizacion.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES Instrucciones de servicio 8-9
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Tecla

Significado

Funcién

Conexiéon

Conexion del accionamiento (liberacion del control de
motor). La funcién se tiene que liberar con P554.

Desconexion

Desconexién del accionamiento. Dependiendo de la
parametrizacion a través de DES.1, DES.2 0 DES.3. La
funcién se tiene que liberar con los parametros de P554
a P560.

Jog

Marcha a impulsos

Marcha a impulsos con valor de consigna para marcha a
impulsos 1 (solo activa en estado "listgypara,eénexion").
La funcion se tiene que liberar con P568:

Inversién

Se invierte el sentido de giro del accionamiento
(inversién). La funcion se tiene que liberar con P571 y
P572.

Modo

Seleccion de los menuds y conmutacidn entre nimero,
indice y valor de un parametroyen este orden . Se
visualiza cual de ellos esté& activopor medio del cursor
en el LC-Display (la orden setactiva al soltar la tecla)

Se finaliza la entradalde/cifras numéricas

Reset

Reset

Salida de un ment determinado

Si hay visualizagion‘activa de fallo: acuse de fallo. La
funcion se tiene,queliberar con P565.

Subir

Aumentagelvalor visualizado:
Pulsacionigorta: aumenta paso a paso
Pulsacionmjlarga: el valor aumenta en forma continua

Con potenciometro motorizado activo: incrementa la
consigna. La funcién se tiene que liberar con P573.

Bajar

Disminuir el valor visualizado:
Pulsacion corta: disminuye paso a paso
Pulsacion larga: el valor disminuye en forma continua

Con potencidometro motorizado activo: disminuye la
consigna. La funcién se tiene que liberar con P574.

Signo

Cambiar el signo para meter valores negativos

Cifrds

Entrada de cifras numéricas

INDICACION

Tabla 8-3 Elementos de operacion del OP1S

Si Vd. modifica el valor de un parametro, el cambio se activara
inmediatamente después de pulsar la tecla de modo (P).

Las variaciones en los parametros que se realicen a través del OP1S,
se memorizan en EEPROM de forma segura contra cortes de red,
después de pulsar la tecla de modo (P).

8-10
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INDICACION

Existen también visualizaciones de parametros sin nimero de
parametro, p. €j. la parametrizacién rapida o la seleccién "ajuste fijo”.
En estos casos se realiza la parametrizacién por medio de diferentes
submenus.

Ejemplo de esta manera de proceder para reset de parametros.

2X
A A [P s A[¥]
0.0 A 0V 00|MotionControl Seleccidén mend i6
# 0.00 min-1||*Seleccidn mend |[[*Pardm.usuario
* 0.00 min-1|| OP: Upread MenU parametr. .
Listo conexidén OP: Download Ajuste fijo...

Seleccién ajustes fijos

IEN z@x ZIE‘VN

Ajuste fijo Ajuste fijo
*Sel.ajuste fabr [[*Sel.ajuste fébr
Ajuste fébrica |[[#Ajuste fabrica

Ajuste fabrica
#Ajuste fabrica
*Sin ajuste fabr

Seleccién ajuste de fabrica

IE Esperar
N 2

Ajuste fabrica
#Ajuste fébrica

Siemens AG  6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio
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8.4 Entrada de parametros via DriveMonitor

INDICACION Encontrara informacién mas detallada para DriveMonitor en
ayuda online (botén ? | o tecla F1).

8.4.1 Instalacion y enlaces
8.4.11 Instalacion

En el suministro de los equipos de la serie MASTERBRIVES esta
incluido un CD. La herramienta de manejo que Se.encuentra en él
(DriveMonitor) se instala automaticamente dgsde elfmismo CD. Sien la
unidad de CD del PC se ha activado "Notifiear la insercion
automaticamente”, arranca una guia parasel usuario al insertar el CD.
Con ella se puede instalar DriveMonitor. Si‘este no ocurre utilice el
archivo "Autoplay.exe" en el directarie,base_ del CD para arrancar.

8.4.1.2 Conexién

Existen dos posibilidadessde comunicar un PC con un SIMOVERT
MASTERDRIVES mediante una interface USS. Las unidades de la
serie SIMOVERT MASTERDRIVES poseen tanto una interface RS232
como una RS485.

Interface RS232 La interface en,sefie que se encuentra incorporada en el PC de forma
estandar, trabajateomo una interface RS232. No es adecuada para
funcionar_en’interconexion por bus, esta disefiada para operar solo con
una unidad SIMOVERT MASTERDRIVES.

2N = —_ | xa00:

5 W A | @D N | 1n.c. (not connected)
'90 O | | ® 9 | (Compacto PLUS: RS232 Id)
g’ 4 4 2 RxD (RS232)

|80 30: P P :.3 @ 3 Rx+/Tx+ (RS485)

7o O L e gl

| O)2 ! L >< \ e L J | 5Masa

|60 . W T .6| 6 +5V (OP1S)

| 10 I I .1 | 7 TxD (RS232)

N J k ,  8Rx/Tx- (RS485)
= - 9 Masa

Conector Aparato

hembra COMXx -X300 (Compacto PLUS -X103)

enel PC Conector SUB-D de 9 polos (macho)

Figura 8-5 Cable de enlace para comunicar una PC COM(1-4) con SIMOVERT
MASTERDRIVES X300

ATENCION DriveMonitor no se debe operar via conector Sub-D X300, cuando ya
esta en uso la otra interface (SST1) paralela a esta, p.gj. interconexién
por bus con maestro SIMATIC.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Interface RS485 La interface RS485 tiene capacidad multipunto y por eso es adecuada
para utilizarla en interconexién por bus. Con ella se pueden conectar
31 SIMOVERT MASTERDRIVES a un PC. En el PC se necesita una
interface RS485 integrada o un convertidor de interfaces RS232 «»
RS485. En el aparato se encuentra una interface RS485 en el conect
-X300 (Kompakt PLUS -X103) integrada. Cable: Véase la asignacion
de pines del conector -X300 y los manuales del convertidor de

interfaces. L 4
8.4.2 Establecimiento de la comunicacion DriveMonitor — i
8.4.21 Ajustar interface USS

La interface se configura en el mend Herramignt referencias

ONLINE ... Q

E3 DriveMon

Herramientas

E o  Preferencia

Dpciones, .\

Idioma,

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Existen las siguientes posibilidades de ajuste (Figura 8-7):

L

INDICACION

+» Drive ES USSParam

Tipo de bus ] Interface ] Ampliacion

03.2005
Ficha "Tipo de bus", para seleccionar;

USS (funcionamiento via interface en serie)

Profibus DP (solo si se opera DriveMonitor bajo Drive ES).

Ficha "Interface"

Para indicar la interface COM del PC (COM1 a COM4) y la

velocidad de transmisién deseadas. S

Ajuste la velocidad de transmisién de acuerdo a la velo e
transmision (P701) que haya parametrizado en SIM@YV
MASTERDRIVES (ajuste de fabrica 9600 baud).

Ademas se pueden ajustar:

El régimen de trabajo del bus si opera con RS485; e segun la
descripcion de convertidor de interfaces RS232/RS485

Ficha "Ampliacién"

Las repeticiones de las tareas y el tiempe.de rdo de la
respuesta. Puede elevar los valores enudo
irregularidades en la comunicacion.

¢

| =i Drive ES USSParam

Tipo de bus  Interface ]Ampliacwo’m]
Intertace: = \

|'i, +» Drive ES USSParam

Tipo de bus | Interface  Ampliacidn ]

Bepeticiones de peliciones: [3..1000)
‘Welocidad: 9600 - Tiempo ret. resp. [*1/100 ms): 40 [20..300)

Modo R5485
& Modod

Timeout de peticiones 4.0 (1.0 ..939
Aceptar Cancelar Ayuda Cancelar Apuda Aceptar Cancelar Ayuda
e | oo || e | (e o | s |
Figura 8-7 guracion de interfaces
L 4

Q
o
&

L 4
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8.4.2.2 Arrancar con blsqueda en el bus USS

El DriveMonitor arranca con la ventana para el accionamiento vacia. El
bus USS buscara los aparatos conectados a través del menu "USS-
Establecer conexion ONLINE".

E3 DriveMon

Wer Herramientas Awvuda

CTRL+O

Exportar
Impartar

Corrverkir

(litimas juegos de pardmetros editados

Salir

INDICACION
la version 5.2.

Buscar accionamientos online

Abrir

LCancelar |

> | erzion |
] MHOMP e

Abir inmediatamente en modo online el primer acciohanmiento encontrado.

— Buscar accionamientos

Mumera de I2
Direccion § lll

Figura 8-9 Busqueda ONLINE de accionamientos

¢ La bdsqueda se lleva a cabo solamente con la velocidad de
transmision del bus USS ajustada. Para cambiarla utilice "Extras -
>Ajustes en linea", véase seccion 8.4.2.1.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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8.4.2.3

Creacién de juegos de parametros

Mediante el menu Archivo 2 Nuevo 2... se puede crear un
accionamiento nuevo para su parametrizacion (véase Fehler!
Verweisquelle konnte nicht gefunden werden.). El sistema genera
un archivo Download (*.dnl), donde ademas estan almacenados los
datos caracteristicos del accionamiento (tipo, versién). El archivo se
puede crear sobre la base de un juego de parametros vacio o sobre &
base del ajuste de fabrica.

E3| DriveMon

Wer

Archivo Herramientas

Avuda

Muewao
abrir,..
Establecer conexian ORLIME. ..

Exportar k

CTRL+2

Importar 4

Canyertir

(ltimos juegos de parametros editados

Salir

Crea un nuevo juego de parametros e

Figura 8-10 Creacion de un ndevo accionamiento

Basado en ajuste de fabri

¢ Lalistadep os'‘esta preasignada con los valores del ajuste
de fabrica.

cio:
pardmetros segun se necesite

Si se des ametrizar algan juego de parametros existente hagalo

llamand@ el ivo Download correspondiente mediante el menu

Arcﬁ& . Ahi se pueden abrir los Ultimos cuatro accionamientos
t

Juego de para
¢ Para cre;

con bearbeitete Parametersatze".

a se crea un nuevo accionamiento, se abre la ventana

iedades del accionamiento" (Figura 8-11). Especifique en ella lo

iente:

n la lista desplegable "Tipo de equipo" seleccione el tipo (p.ej.
MASTERDRIVES MC). Solo se pueden seleccionar unidades que
estén archivadas.

+ Enlalista desplegable "Version del equipo” seleccione la version de

software del aparato. Las bases de datos para versiones nuevas se
pueden crear al arrancar la parametrizacién Online.

+ Ladireccion del accionamiento en el bus solo se debe poner si va a
trabajar Online (conmutacién por medio del botén Online/Offline)

8-16
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INDICACION

INDICACION

La direccion de bus indicada tiene que concordar con la direccion de bus
SST (P700) parametrizada en SIMOVERT MASTERDRIVES. O

accionamiento ninguna direccion de bus.

Con el botdn "Abrir la conexion a la red" no se le asigna al O

El cuadro "NUmero de PZD" carece de significado para la ¢
parametrizacion de MASTERDRIVES y se debe dejar a 2@1
oen

accionamiento.

Si cambia el valor debe asegurarse de que el valor queha a
el programa concuerde siempre con el valor del paré% 3enel

Propiedades del accionamiento

Tipo de equipa

Designacidn corta MDMP |

Werzsion del equipa

1
& MC P2 [Perfomance 2]

Tipo de tecnologia J

Direccidn en Q 1] Abrir la conerion a la red |

2

Mumero de

@ués de confirmar las propiedades del accionamiento con
e

Q>®

ptar" se tiene que establecer el lugar de almacenamiento y el
nombre del archivo download.

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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8.4.3 Parametrizacion
8.4.3.1 Estructura de la lista de parametros, parametrizacion via DriveMonitor O

En principio, la parametrizacion a través de la lista de pardmetros se
lleva a cabo del mismo modo que la parametrizacién mediante la PMU
(véase el capitulo 6 "Secuencia de parametrizacion"). La lista de
parametros le ofrece las siguientes ventajas:

+ Visualizacion global de una gran cantidad de parametr

+ Visualizaciones de texto para nombres de paramet y
texto de indice, valores de parametro, binectores y_.eon res

+ Si se modifica el parametro: Visualizacion de los el
parédmetro o bien los valores admisibles del pa

La lista de pardmetros tiene la siguiente estr,

Numero Nombre de Funcion
d.celda celda
1 Numero de Se visualiza el niumero del parametr S olo puede cambiar la

parametro celda en el menu Free parameterizatio

Nombre Se visualiza el nombre del para esta en la lista de pardmetros

3 Indice del Se visualiza el indice de para parametros indexados. Para ver
parametro mas indices que el numero 1,(haga‘elic en el simbolo [+]. La visualizacion se

expande y muestra todos los TAdices del parametro.

4 Texto indexado | Significado del indice co iente

5 Valor de Se visualiza el va pa tro. Modificable con doble clic o Seleccionar
parametro y Enter.
6 Dimension Magnitud fisi e ametro, si la posee.

o
O
N

O
Q>®

L 4

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Mediante el botén Offline, Online-RAM, Online-EEPROM (Figura 8-12
[1]) puede cambiar de Modo. Al cambiar a modo Online se realizara
una identificacidn del aparato. Si el aparato real no concuerda con el
configurado (tipo, version de SW), aparece una alarma. Si se ha
detectado una version de SW desconocida, tiene la posibilidad de cre
la base de datos correspondiente (tarda unos minutos).

EE DriveMon - [MASTERDRIVES MC (Dir.: 0): MASTERDRIVES MC_tmp]

15 archivo  Yer Drive Mavigator Parametros  M$ejar  Diagnostico  Herramientas Yertana Ay
B 0w @& s8s( e sk % 8 8s 2
] ok
R pglimifie] Bel®[]
B Id?“tiﬁcac_i'j“ delequipc & | | | icta de parametros completa )
+ ﬁ' Dirive Mavigatar =
- Lista de parémetros N® P. Nombre T?“ﬂ"? de Valor di
Bl Pardmetros usuario [r001 Estado conwvert. 0 Def.parte pote
=J-(B Mend de parametro a2 Yelocidad real 1]
B pardmetros gen 03 Tenzion zalida 0o
B Bornes 004 Intensi. salida (il
+-[B Comunicacicn 1006 | circuit interm, 1]
2 B Pal. Mando/Est: 1007 Par 0.0
B canal de consig oog Carga del motor 0
+- (B Datos matorfta [3103 [l.talmp del mottor g
R lacisniUni I Mz, Convert
+ (B Regulacéninic | JdD-BICD activ 0 -
B control de secu
@ Funciones e ‘lj:)d[f).'F.l'::nC' g J 7| g -
) . _ efinirCan, acop! +
% Liberariones . 27 si e [ 0
Componentes it | s . | om BO Binector fijp 0
+ (B Tecnologia (031 nec. P 0
B ajustes fijos PO32 onec. +|0m KO Conector fijol .
BE Parametrizacion ran ¥ | oo~ e S T
1 [E]eEs | Estadoequipn 8]  [OFFLINE
Pulsar F1 para ayuda
L 4
Figur. K Ventana para el accionamiento/lista de parametros
&ana para el accionamiento del DriveMonitor posee un arbol de
diréctorios para navegar (Figura 8-12 [2]). Esta ayuda auxiliar la puede
2 ar (menu ver seleccion de parametros).
L 4
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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La ventana para el accionamiento posee todos los elementos para la
parametrizacién y el manejo del aparato conectado. En la Ultima barra
se muestra el estado de la conexién al aparato:

Conexion y aparato ok 0

Conexioén ok, aparato en estado "fallo”

Conexién ok, aparato en estado "alarma"

L 4
Aparato se parametrizara en offline \%
No se puede establecer conexién con el aparam

2 JOl=Ig Tl

(parametrizacién solo posible en offline).

INDICACION Si no se puede establecer ninguna conexién arato porque no
existe en la realidad o porque aun no esta ectado, puede hacer una
parametrizacién Offline cambiando al m ine. En el modo Offline
el juego de datos de parametro es editabl este modo se puede
crear un archivo download individ ca 0 més tarde en el
aparato.

R
>

N
S

N
&
&

L 4

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Drive Navigator Sirve para tener acceso rapido a funciones importantes del
DriveMonitor.

Los ajustes para el Drive Navigator se encuentran bajo Extras ->
Opciones (Figura 8-14):

E5 DriveMon - [MASTERDRIVES MC Plus (Dir.: 0): (RAM)]

% Archivo  Wer Drive Nawigator Pardmetros Manejar  Diagndstica  Hetramientas Ventana Awuda -
"}

SINE= 2 [xEal® s Sl ==wkel] .
i eEislegleg) b B o

Drive Navigator ‘ '

— @ Puesta en zervicio guiada

Funciones basic
71 It directamente: a lista de 3 Transfenr archivi de
. [] ‘_ . . .
pararnetros H 5 parametros al accionamiento
=

& ¥y Diagnostico general & Guardar parametroz de
1 _’5 acciohamiento en un archivo
H e H de seguridad
=l

Funciones avanzadas

==y | Cargar aplicacidn estandar . Puesta en servicio guiada de
=5 ° Tecnologia FO1

i
) & 3
s )
[ dascaras del posicionar

simple

[E3

—
ﬂ [Ajuste acciona. |0.00 |0.00 stado del equipo - W

Pulsar F1 para ayuda

po en orden

Direccidn en ’T A

Figura 8-13 Dri

Barres
{* |conos pequefios

[prefijada lista de parémetros] " |conos grandes

geleccion ventana de accionamiento tostrar wentana de informacicn
Minguna 51
% Lista de parametros completa ¢ Mo

™ Parametrizacidn libre

Yentana de seleccidn de paradmetros Activar interfaz de herramienta
* Guardar Gltima configuraciin v 5i
" Todos los subdirectorios abiertos " Mo

Cancelar

Figura 8-14 Cuadro del menu opciones

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Barra de botones del Drive Navigator

OO

L 4
Ir directamente al lista de@

Diagnéstico generQ

o

= @ Guar ros de accionamiento en
un arc e seguridad

Puesta en servicio guiada

i XN
PR nsferir archivo de parametros al
C

onamiento

Cargar aplicacion estandar

Puesta en servicio guiada de Tecnologia
FO1

Méscaras del posicionador simple

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8.4.3.2 Diagnéstico general

Con el menu Diagnéstico - Diagnéstico general se abre el cuadro
general que se ilustra abajo. Ahi se muestra en texto claro tanto las
alarmas y los fallos activos como su nimero y su significado.

Diagnostico general

| Alarmas activas | Fallo actrvo

MN* | Testo de alarma | Infi | M® Texto de fallo

2 Alarma arrangque SIMOLINE 183 Fallo en la oktencidn del manda

18 Adaptacion de captador

139 Datos del captador del pratocolo en...

23 Temperatura del motar | Histarial de falos

| MN* | Texto de falla |
2 183 Fallo en s obtencidn del mando (000 0000.001 7
3 2 Fallo: Precarga 000000000 7
Cuentahor. servic |1 7 d |1 h |1 7 H Ucircuit. interm. Y]
Firrnwareversion V2200 Rango de walor 130 A
Tiemp.calc.libre 27 z Par 7978 %
Temper.ondulador 23 °C Temp. mator 35 “C
Utiliz. corwert. EB 4 Yelogidad =000 min !
Diagnostico grafico
Diagnéstico del bus Funcién Trace
e Feferencia cruzada P RFeferencia cruzada
: hinectares RIS conectares
L 4
Figura 8-16 Diagnostico avanzado
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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8.5 Reset de parametros al ajuste de fabrica :

un equipo. En ese estado se suministran todos los equipos.

Por medio del reset de parametros al ajuste de fabrica se puede
restablecer en cualquier momento ese estado original y anular todas
las modificaciones efectuadas en los parametros del equipo desde su,

suministro. :‘

Liberacién de parametrizacion

P = . . - Z
053 =6 6: Se permite cambiar parametros a través de® la

¢ interface en serie SST1 (OP1Sy PC)

P060 =2 Seleccién menu "ajuste fijo" 0
P366 = ? seleccioén ajuste de fébrica §

El ajuste de fabrica es un estado definido de todos los pardmetros de O

0: Estandar

Indicacion: Este parametro ha,side, correctamente
ajustado a ministro y solo se tiene
asos excepcionales.

que modi&
P970 =0 Comienzo del reset& etros

0: Reset de param
1: Ninguna modifica

parametros
El equipo realiza el reset
de parametros y abandona

los "ajustes fijos". Q
Figura 8-17 SecN | reset de pardmetros al ajuste de fabrica

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8.6 Parametrizacion via download

Download con OP1S El panel de mandos (Operation Panel OP1S) esta en la capacidad de
leer y memorizar juegos de parametros de los equipos (Upread). Estas
juegos de parametros se pueden transferir a otros equipos por
download. Por eso, la aplicacion preferente para un download por
medio de OPL1S es la parametrizacion de aparatos de repuesto en el
servicio de asistencia. Para el download con OP1S se parte de la base
gue el aparato se encuentra en estado de suministro. Los parametros
correspondientes a la definicion de la parte de potenciawo se
transfieren. (Véase al respecto el parrafo "parametrizacion‘detallada,
definicién de la parte de potencia”). El PIN que se hafregistrado para
liberar las funciones tecnoldgicas opcionales tampoco $e transcribe
con el download.

Con la funcién "OP: Download” se puede transferi,un juego de
parametros memorizado en un OP1S, a un esclavo conectado.
Partiendo del menu base se elige con la teclaybajar” o "subir” la
funcién "OP: Download” y se activa a traveside *P”.

ZIE‘N

MotionControl Download
*Seleccidn mend [[*¥*1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES MC
#OP: Download PLUS

Ejemplo de seleccién y activacion deia funcion "download”

Ahora se tieng queyseleccionar uno de los juegos de parametros que
se encuentran arghivados en el OPS1 con las teclas "subir" o "bajar"
(visualizaciopfén, la‘'segunda linea). Con "P" se confirma la
identificacion que|se ha seleccionado. A partir de este momento se
puede viswalizaida identificacion de esclavo con las teclas "subir* o
"bajar". La identificacion de esclavo incluye un distintivo caracteristico
del equipo'per ejemplo: potencia asignada, niumero de pedido, version
software, etc..

Acontinuacion se pone en marcha la funcion "download" pulsando "P"
y, durante el procesamiento de la misma, en el OP1S se visualiza el
namero de parametro.

7||E|N 7'|E|N

Download Download MotionControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC Pxxx

PLUS PLUS

Ejemplo: confirmacion de la identificacion y comienzo del proceso "download"

Con la tecla "reset” se puede interrumpir el proceso en cualquier
momento. Si el download se realiza completamente, aparece el
mensaje "Download ok” y se pasa al menu base.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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8.7

INDICACION

Si una vez seleccionado el juego de datos para el download, la
identificacién de la versién software memorizada, no coincide con la
version software del aparato, aparece aproximadamente por 2 seg. un
mensaje de fallo. Seguidamente aparece la pregunta si tiene qué ser
interrumpido el proceso download.

ZIEN 7I|E|N 7|>|

Download Download Fallo: MotionControl 00
*1909199701 *1909199701 Identificacién Inter. Dowmdboad?
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC desigual #S1
PLUS PLUS No

Si: el proceso "download” se interrumpe.
No: el proceso "download” se realiza.

Parametrizacion con modulos de parametios

En el aparato se encuentran definidos y almaeenados moédulos de
parametros ordenados funcionalmente. EStos médulos se pueden
combinar entre si, consiguiéndose de, este modo, con pocos pasos de
parametrizacion, adaptar el aparate,a la aplicacién requerida. No es
necesario tener conocimiente,en detalle sobre el juego de parametros
completo del aparato.

Existen médulos de parameétres a disposicion para los siguientes
grupos funcionales:

1. Motores

2. Tacos-motor,

3. Modos de#egulacion

4. Fuente de 6rdenes’y consignas

La parametrizacion,se realiza de tal modo que Vd. elige de cada grupo
funcional un Mmodulo de pardmetro y después comienza la
parametrizacién rapida. Se hace un reset de parametros al ajuste de
fabrica,y ‘después se ajustan automaticamente los parametros de forma
quel(segun se haya seleccionado), se establece la funcionalidad de
regulacion deseada. Los parametros necesarios para el ajuste
detallado de la estructura de regulacion se afiaden de forma
autematica al menu del usuario.

Si ya se han realizado modificaciones de parametros en el equipo, se
recomienda hacer un reset de parametros al ajuste de fabrica, antes de
llevar a cabo la "parametrizacion rapida”.

8-26
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P060 =3

PO71 ="

P0O95 =7

P095 =1 2 5

P096 = ?

P0O97 =7

Seleccidn del menu "parametrizacion rapida”

Tension de conexién del equipo en V

Equipos CA: Valor efectivo de la corriente alterna
Equipos CC: Tension del circuito intermedio

Tipo de motor
0: Ningn motor conectado
1: Motor servosincrénico 1FT6/1FK6
2: Motor servoasincrénico 1PH7(=1PAG)/WPL6/1PH4
5: Torquemotor 1FW3

Entrada del nUmero codificado para el motor conectado
1FK6/1FT6 (véase la lista en el capitulo'8:8)

Entrada del niumero codificado para el'motor conectado
1PH7(=1PAG6)-, 1PH4-, 1PL6 (véase laylista en el capitulo 8.8)

P099 =?

Entrada del nimero codifieado(para el motor conectado
1FWS3 (véase la lista en el capitulo 8.8)

P130="7?

0,1,2,'3,5,86,
7

v
P147.1=7?

P367 =7

Seleccion del tipo tacogenerador del motor

: Deteccién de captador-adtomética

: Resolver de 2 polos

: Resolver confel papde polos del motor

: Encoder2048/reval.

: Multiturn 2048/revol.

: Geperadar de impulsos 1024/revol.

: Encoder simypista C/D 2048/revol. (a partir de V1.30 SW)
Confencoders sin pista C/D no esta definida la posicion
inicigl absoluta. Solo se pueden usar con motores
asineronos. La posicion se corrige con un impulso de
puesta a cero igualmente empalmado.

'eS motores asincronos 1PA6, 1PL6, 1PH4 y 1PH7 con
encoder por lo general se suministran con un ERN1381
sin pista C/D.

~N~NOoOh~rWNEO

Seleccién del captador multiturm

: EQN1325 (2048 impulsos)

: ECN1313 (2048 impulsos)

: EnDat

- EQI1325 (32 impulsos)

: EQN1125 (Fa. Heidenhain) EnDat
: ECN1113 (Fa. Heidenhain) EnDat

O oO~NOONPRF

Seleccion del tipo de regulacion

0: Control U/f
2: Regulacién de par
3: Regulacién de velocidad

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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P368 = 2 Selecc_lon: fuente de 6rdenes y consignas
0: sin uso
P368 = 417, 8 6 1: Entrada analdgica y regletero de bornes
0123 2: Valores de consigna fija y regletero de bornes
3: Potenciémetro motorizado y regletero de bornes
4: USS
5: sin uso
6: PROFIBUS (CBP2)
7: OP1S y valores de consigna via SST1
\ 4 8: OP1S y potencidmetro motorizado via SSTZX
P700.1="7 Direccion de bus USS
\4
P918.1 = 2 Direccion PROFIBUS
v v

P370=1

Inicio de la parametrizacion rapidé&
0: Sin modificacion de parametros

1: Modificacién de parametr@Sysegtin’la combinacion
seleccionada de médulos de parametros
Indicacién:
Después de comenzardo primero que se produce es un
ajuste de fabrica aut@matieg,con P366 = 0, posteriormente
se realiza la parametfizacion correspondiente

P060 =0

Regreso al menu del/usuario

Médulos de planos
funcionales

Figura 8-18 Secuenciapara la parametrizacion con modulos de parametros

Después del diagrama de operaciones se encuentran representados
los modulos defplanos funcionales (planos funcionales ) para los
maédulos de parametros almacenados en el software del aparato. En
las primeras péaginas se encuentran

+ las'fuentes de 6rdenes y consignas
¢, las salidas analdgicas y los parametros de observacion y
¢ Alos tipos de control y regulacion.

Con esto es posible agrupar con exactitud los planos funcionales que
correspondan a la combinacion seleccionada de la fuente de
Ordenes/consignas y el tipo de control/regulacion. Asi se obtiene tanto
una vision global sobre la funcionalidad parametrizada en el aparato,
como sobre la asignacion de bornes.

Los parametros funcionales y de observacion que se proporcionan en
los planos funcionales se transfieren automaticamente al menu de
usuario y pueden ser desde ahi vigilados y modificados.

Los nimeros de parametro del menu del usuario se incorporan al
P360.

8-28
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Fuente 6rdenes y consignas:
[ ]
Regletero de bornes i1 5 P24
y entrada analdgica Q
-X101/2 8 M24
[ ] .
-X101/3 A 1= SerVIC‘IO
o <
[ ] -
-X101/4 A~ 0 =fallo «
[ ]
-X101/5 8 0 =alarma <@
O <
-X101/6 ,: 1 = liberacién ondulador
—— o —
_ -X101/7 ¢ 1 flanco = a;cuse
-X101/8 & 1=CON. 0=DES.1
L o) >
[ ]
[ ]
Entrada diferencial Escalada EA i
+-10V P630 Alis
Offset EA
S Al 10V ... + 10V P631
-X101/9 6— corresp.
(] A -100 % ... +100 %
.
o Al D
-X101/100———
"
.

Modo regulagif)n:
Regulacion

velocidad
—>| r003 tension da salida
_>| r004 intensidad de salida K

—>| r006 tension circuito intermedio

Velocidad
referencia Norm.
P353
. eg n-Reg. Tn
Vis. conec. vel. P235.1 P2401  \cp
r041.1 . A
(= consigna n(max, T T M(lim.,1)
velocidad) P263.1
l \ \ I /| Reg_ul. —P|
/ \- T intensidad
il s T
M(lim.,2)
Tiempo Jiem P264.1
aceleracion P462.1 decelel
Salida analdgica Escalada SA Alisapn;ifzntf SA
+/-10V ; P643.1 .

R Vis. conec. vel.
l/_ 1041.2
— (=3alor real de velocidad)

-x101/11 H-AA__|

[}
-X101/12 QJ-_

Tipo de taco:
Resolve
"o 6
" . SBR1/2 AN
2 -X410/90 2 Canal A+ sen + S | -xa14/3
2 O
2 _-X410/91 & Canal A- sen - o 5| -xa14/4 x
Erx o ®
Datos del resolver: g@m _-X410/92 3 Canal B+ cos+ . o | -x414/6
-2po < c -X410/93 A Canal B- cos- . : -X414/7
Lo 4 s
Datos (_19 reproduccion (_19 impulsos: § _g -X410/94 é Impul.puesta 0 + Excitacion : : -X414/9
- 1024 impulsos/revolucion S -X410/95 A Impul.puesta 0 - Mg ® o | -X414/11
5 v —
) : =4

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Fuente de 6rdenes y consignas: . .
Regletero de bornes y valores de consigna fijos (VCF)

-X101/1 P24

O

[
-X101/2 M24

[ ]
-X101/3 2 1 = servicio ’
—Q 4
-X101/4 o O=fallo
—§
,
.,
I—/
._/

-X101/5 ¢ VCF Bit0

14

O
-X101/6 ,'\ VCF Bit 1

>
»

X101/7 *  1-flanco = acuse
o »

1 ]
-X101/8 o 1 =CON.Q=DES.1

L X X ¢

Modo de regyI,.:
Regulacion
de par —>| r003 tension de salida

—>| r004 intensidad de salida \
Par de —>| r006 tension circuito intermedio
referencia }—b Norm.
P354

Vis.conect.de par

r039.1

- B VCF M(lim,1) )
( CO”F]S;?)""" de P263.1
T R I , Regul. »
T intensid. ‘I
VCF M(lim,2
P264.
Vigilancia
velocidad

L 4 O n(max, giro pos.) n(max, giro neg.)
\ P452.1 P453.1
Alisam.SA  Vis.conect.de par
Escalada SA 1039.2

P642.1
P643.1 T (=valor real
velocidad)

Vis.conect.velocidad
: —bl r041.2

(=Val.real velocidad)

Salida analégica
+/-10 V

]
xio111 & SA_ 1

[ ]
-X101/12 QJ-— D

_ X
ylVl= 00% P643.1

conectar el generador

de impulsos las instrucciones de R 5
servicio de la S cia 6SE7087-8NX84-2FAQ). $SBP X400/60 P
. -X400/61
. -X401/68
Datos del generador de impulsos: . -X401/70
V'S - Taco HTL (15 V) M
-1024 Inc. o Imp. puesta a cero+ -X401/72

- Sin canal de control

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Fuente de 6rdenes y consignas:
Regletero de bornes y potenciémetro motorizado

]
-X101/1 8 P24

[
-X101/2 & M24

0
-X101/3 o 1 =servicio  Tiemp.acel.pot.mot. Tiemp.decel.pot.mot.
M ¢ P431 P432 V'S
-X101/4 o O=fallo T T Pot.mot.(méax.)
< P421
,
——
,
L

L 4
-X101/5 8 1 = subir pcitenc.motoriz.
Q »

-X101/6 rl\ 1 = bajar pgtenc.motonz.

»

X101/7 *  1-flanco = acuse
o} >

T

Conf. pot.mot.
P425

00x0 = ... no sgymemori spués de DES.
00x1 = ... se memoriza después de DES.

1 ]
-X101/8 o 1 =CON.0=DES.1

L X X ¢

Modo de regulacion:

Control U/f
—>| r003 tension de salida

—>| r004 intensidad de salida
Velocid.

de ref }_, Norm. —>| r006 tension circuito intermedio
P353

ract.tensionl
P327

F de r u
n(max, giro pos: 2
P452.1 3.4
[\ Y -,
Ly ) ~|
/1 T, . >
n(max, gird ne
1 R
Tiemp.acelerac. Tiemp.decelerac.
P462.1 P464.1 . i
Caract. frecuencial motor
\ P326
Salida analégica Alisamiento SA
+-10V Offset scalada SA P642.1

P643.1 T
X is.conect.frecuencia
: » r043.2
(=valor real frecuencia)

(]
x10111 BSA A

[ ]
-X101/12 QL D

— X
= P643.1
V= 50 %

Tipo de taco:
Sin gener r

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Fuente de 6rdenes y consignas:

USsSs 59
<1> Los parametros de interface P700 a P704 2 c § % E &
permanecen igual cuando se pone el < a ?g T LT g S o o 5
pardmetro P370=1 via SST1 (p.ej. DriveMonitor). g ° LC) B g = % S > 2 o T %
22535 g o ©cg%5 2 3
c B89 282 ET G ® o 1 & 8 <
s2igzggbeioncfis
288 o=8525800c 588
x o o0uwuwozo0<o00uWwndd
LITT TPl T] ¢
1
<1> 5 ZUWA1
-X100/35, PKW:4
RS485P .
g Peb2 «——— [ PKW_| +«+« [ PKW | [ Datos-pal.l | [ Datos-p
: Vel.transm: Emisién v eal
M . :
- 9.6 KB i
L_|-X100/360 RS485N Recepcion .A alor consigna
) . — > ceee " 0
| Tiemp.inte. [ _PKw PKW | [ Datos-pal.1 | mg
: telegr: 0 = STW1 -
M ning.vigilan. 15 0
. propuesta: [0]oJo]1]1]1]o]o] HEANR
O © < oy ON I O ™ N -
£ g N 3 B on o0
I EE ER R
g 8 8% g 2 g2 E
2 = = 3 8 o
gE3 g g3 O
@ @ s g 2
.
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Fuente de 6rdenes y consignas:
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8.8 Lista de motores
Motores sincronos
1FK6 / 1FK7 /
1FT6 / 1FS6
INDICACION 1FK7xxx HD (High Dynamic, P096=82-92) son servomotores trifasicaos
basados en la serie 1FK®6.
Los datos delFK7xxx HD (High Dynamic) y1FK6xxx corresponden
entre si.
Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par nt Ndmero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] ] de pares
de polos
-
1 1FK6032-6AK7 6000 0,8 1,5 3
2 1FK6040-6AK7 6000 0,8 1,75 3
3 1FK6042-6AF7 3000 2,6 2,4 3
4 1FK6060-6AF7 3000 4,0 3,1 3
5 1FK6063-6AF7 3000 6,0 4,7 3
6 1FK6080-6AF7 3000 6,8 5,2 3
7 1FK6083-6AF7 3000 10,5 7,7 3
8 1FK6100-8AF7 3000 12,0 8,4 4
9 1FK6101-8AF7 3000 15,5 10,8 4
10 1FK6103-8AF7 3000 16,5 11,8 4
11 1FT6031-4AK 7 6000 0,75 1,2 2
12 1FT6034-1AKZ.-3A
1FT6034-4AK7_, 6000 1,4 2,1
13 1FT6041-4AF70, 3000 2,15 1,7
14 1FT6041-4AK7 6000 1,7 2,4 2
15 1FT6044:1AF7 -3A
1FT6044-4AF7_ 3000 4,3 2,9
16 1FR6044-4AK7_ 6000 3,0 4,1
17 1FT6061-6AC7_ 2000 3,7 1,9 3
18 TFT6061-1AF7_-3A
1FT6061-6AF7_ 3000 35 2,6 3
19 1FT6061-6AH7_ 4500 2,9 3,4 3
20 1FT6061-6AK7_ 6000 2,1 3,1 3
21 1FT6062-6AC7_ 2000 5,2 2,6 3
22 1FT6062-1AF7_-3A
1FT6062-6AF7_ 3000 4,7 3,4 3
23 1FT6062-1AH7_
1FT6062-6AH7_ 4500 3,6 3,9 3
24 1FT6062-6AK7_ 6000 2,1 3,2 3
25 1FT6064-6AC7_ 2000 8,0 3,8
Siemens AG ~ 6SE7087-8KP50
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Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par Intens. [ Numero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] de pares
de polos
26 1FT6064-1AF7_-3A
1FT6064-6AF7_ 3000 7,0 4,9 3
27 1FT6064-6AH7_ 4500 4,8 55 3
1FT6064-1AH71
28 1FT6064-6AK7_ 6000 21 35 3
29 1FT6081-8AC7_ 2000 7,5 A1 4
30 1FT6081-8AF7_ 3000 6,9 5,6 4
31 1FT6081-8AH7_ 4500 5,8 78 4
32 1FT6081-8AK7_ 6000 4,6 7,7 4
33 1FT6082-8AC7_ 2000 11,4 6,6 4
34 1FT6082-1AF7_-1A
1FT6082-8AF7_ 3000 10,3 8,7 4
35 1FT6082-1AH7_
1FT6082-8AH7_ 4500 8.5 11,0
36 1FT6082-8AK7_ 6000, 55 9,1
37 1FT6084-8AC7_ 2000 16,9 8,3
38 1FT6084-1AF7_-1A
1FT6084-8AF7_ 3000 14,7 11,0
39 1FT6084-8AH7_ 4500 10,5 12,5
1FT6084-1AH71
40 1FT6084-8AK7_ 6000 6,5 9,2 4
1FT6084-1AK71
41 1FT6084-8SC7" 2000 23,5 12,5 4
42 1FT6084-8SE7_ 3000 22,0 17,0 4
43 1FT6084-8SH7. 4500 20,0 24,5 4
44 1FT6084-8SK7) 6000 17,0 25,5 4
45 1FT6086-8ACT_ 2000 22,5 10,9 4
46 1FT6086-1AF7_-1A
1RI6086-8AF7_ 3000 18,5 13,0
47 1F§6086-8AH7_ 4500 12,0 12,6
1FT6086-1AH71
48 1FT6086-8SC7_ 2000 33,0 17,5 4
49 1FT6086-8SF7_ 3000 31,0 24,5 4
50 1FT6086-8SH7_ 4500 27,0 31,5 4
51 1FT6086-8SK7_ 6000 22,0 29,0 4
52 1FT6102-8AB7_ 1500 24,5 8,4 4
53 1FT6102-1AC7_-1A
1FT6102-8AC7_ 2000 23,0 11,0
54 1FT6102-8AF7_ 3000 19,5 13,2
55 1FT6102-8AH7_ 4500 12,0 12,0

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par Intens. [ Numero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] de pares
de polos
56 1FT6105-8AB7_ 1500 41,0 14,5 4
57 1FT6105-1AC7_-1A
1FT6105-8AC7_ 2000 38,0 17,6 4
58 1FT6105-8AF7_ 3000 31,0 22,5 4
59 1FT6105-8SB7_ 1500 59,0 21,7 4
60 1FT6105-8SC7_ 2000 56,0 28,0 4
61 1FT6105-8SF7_ 3000 50,0 85,0 4
62 1FT6108-8AB7_ 1500 61,0 20,5 4
63 1FT6108-8AC7_ 2000 55,0 24,5 4
64 1FT6108-8SB7_ 1500 83,0 31,0 4
65 1FT6108-8SC7_ 2000 800 40,0 4
66 1FT6132-6AB7_ 1500 62,0 19,0 3
67 1FT6132-6AC7_ 2000 55,0 23,0 3
68 1FT6132-6AF7_ 3000 36,0 23,0 3
69 1FT6132-6SB7_ 1500 102,0 36,0 3
70 1FT6132-6SC7_ 2000 98,0 46,0 3
71 1FT6132-6SF7_ 3000 90,0 62,0 3
72 1FT6134-6AB7_ 1500 75,0 24,0 3
73 1FT6134-6AC7_ 2000 65,0 27,0 3
74 1FT6134-6SB7_. 1500 130,0 45,0 3
75 1FT6134-6SC79 2000 125,0 57,0 3
76 1FT6134-6SE/M™ 3000 110,0 72,0 3
77 1FT6136-6AB7/4 1500 88,0 27,0 3
78 1FT6136-6AC% 2000 74,0 30,0 3
79 1FT6236-6SB7_ 1500 160,0 55,0 3
80 1FT16136-68SC7_ 2000 150,0 72,0 3
81 1RI6108-8SF7_ 3000 70,0 53,0 4
Alta dindmica
82 WFK6033-7AK71 6000 0,9 1,5 3
1FK7033-7AK71
83 1FK6043-7AK71 6000 2,0 4.4 3
1FK7043-7AK71
84 1FK6043-7AH71 4500 2,6 4,0 3
1FK7043-7AH71
85 1FK6044-7AF71 3000 3,5 4,0 3
1FK7044-7AF71
86 1FK6044-7AH71 4500 3,0 49 3
1FK7044-7AH71
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par Intens. [ Numero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] de pares
de polos
87 1FK6061-7AF71 3000 54 5,3 3
1FK7061-7AF71
88 1FK6061-7AH71 4500 4,3 5,9 3
1FK7061-7AH71
89 1FK6064-7AF71 3000 8,0 7,5 3
1FK7064-7AF71
90 1FK6064-7AH71 4500 5,0 7,0 3
1FK7064-7AH71
91 1FK6082-7AF71 3000 8,0 6,7 4
1FK7082-7AF71
92 1FK6085-7AF71 3000 6,5 7,0 4
1FK7085-7AF71
Refrigeracion por agua
100 1FT6132-6WB7 1500 150,0 58,0 3
101 1FT6132-6WD7 2500 13550 82,0 3
102 1FT6134-6WB7 1500 185,0 67,0 3
103 1FT6134-6WD7 2500 185,0 115,0 3
104 + 105 | Reservados para uso futuro
106 1FT6138-6WB7 1500 290,0 112,0 3
107 1FT6138-6WD7 2500 275,0 162,0 3
108 1FT6163-8WB7 1500 450,0 160,0 4
109 1FT6163-8WDJ 2500 450,0 240,0 4
110 1FT6168-8WB7 1500 690,0 221,0 4
111 1FT6168-8WC7 2000 550,0 250,0 4
112 a 119 | para uso futuro
120 1FT6062-6WF7 3000 10,1 7,5 3
121 1FT6062:6 WH7 4500 10,0 11,0 3
122 1FT6062-6WK7 6000 9,8 15,2 3
123 1FT6064-6WF7 3000 16,1 11,4 3
124 1FI6064-6WH7 4500 16,0 18,5 3
125 1FT6064-6WK7 6000 15,8 27,0 3
126 1FT6082-8WC7 2000 22,1 13,6 4
12% 1FT6082-8WF7 3000 21,6 19,1 4
128 1FT6082-8WH7 4500 20,8 28,4 4
129 1FT6082-8WK7 6000 20,0 32,6 4
130 1FT6084-8WF7 3000 35,0 27,0 4
131 1FT6084-8WH7 4500 35,0 39,0 4
132 1FT6084-8WK7 6000 34,0 51,0 4
133 1FT6086-8WF7 3000 46,0 37,0 4

8-42

6SE7087-8KP50 Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio



03.2005 Parametrizacion
Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par Intens. [ Numero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] de pares
de polos
134 1FT6086-8WH7 4500 45,0 53,0 4
135 1FT6086-8WK7 6000 44,0 58,0 4
136 1FT6105-8WC7 2000 82,0 60,0 4
137 1FT6105-8WF7 3000 78,0 82,0 4
138 1FT6108-8WB7 1500 116,0 43,0 4
139 1FT6108-8WC7 2000 115,0 57,0 4
140 1FT6108-8WF7 3000 109,0 81,0 4
141 a 149 | para uso futuro
Otros modelos
150 1FT6108-8AF7 3000 37,0 25,0 4
151 1FT6105-8SH7 4500 40,0 41,0 4
152 1FT6136-6SF7 3000 1450 104,0 3
153 1FT6021-6AK7 6000 0;3 11 3
154 1FT6024-6AK7 6000 0,5 0,9 3
155 1FT6163-8SB7 1500 385,0 136,0 4
156 1FT6163-8SD7 2500 340,0 185,0 4
157 1FT6168-8SB7 1500 540,0 174,0 4
158 a 159 | para uso futuro
Equipos compactos
160 1FK7022-5AK71 6000 0,6 14 3
161 1FK7032-5AK71 6000 0,75 1,4 3
162 1FK7040-5AK71 6000 1,1 1,7 4
163 1FK7042-5AF71 3000 2,6 1,9 4
164 1FK7042-5AK71 6000 1,5 2,4 4
165 1FK#060-5AF71 3000 47 3,7 4
166 1FK7060-5AH71 4500 3,7 4,1 4
167 1FKZ063-5AF71 3000 7,3 5,6 4
168 1FK7063-5AH71 4500 3,0 3,8 4
169 IFK7080-5AF71 3000 6,2 4.4 4
170 1FK7080-5AH71 4500 4.5 4,7 4
Tl 1FK7083-5AF71 3000 10,5 7,4 4
1i2 1FK7083-5AH71 4500 3,0 3,6 4
173 1FK7100-5AF71 3000 12,0 8,0 4
174 1FK7101-5AF71 3000 15,5 10,5 4
175 1FK7103-5AF71 3000 14,0 12,0 4
176 1FK7042-5AH71 4500 2,2 2,2 4
177 a 199 | para uso futuro
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Valor de | N° de pedido de Revoluc. Par Intens. [ Numero
P096 motor (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] de pares
de polos
Proteccién contra explosiones
200 1FS6074-6AC71 2000 7,2 3,4 3
201 1FS6074-6AF71 3000 6,3 4.4 3
202 1FS6074-6AH71 4500 4,5 5,0 3
203 1FS6074-6AK71 6000 1,9 3,2 3
204 1FS6096-8AC71 2000 20,0 9,8 4
205 1FS6096-6AF71 3000 17,0 12,0 4
206 1FS6096-8AH71 4500 11,0 11,5 4
207 1FS6115-8AB73 1500 37,0 13,0 4
208 1FS6115-8AC73 2000 34,0 16,0 4
209 1FS6115-8AF73 3000 28,0 20,0 4
210 1FS6134-6AB73 1500 68,0 22,0 3
211 1FS6134-8AC73 2000 59,0 24,0 3
212 1FS6134-8AF73 3000 34,0 22,0 3
213 a 253 | para uso futuro
Tabla 8-4 Lista de motores 1FK6 /"IEK¥ / 1FT6 / 1FS6
Torqguemotores
1FW3
Valor de | N°de pedid Revoluc Par Intens. Numero
P099 motor (MLFB) Ny [1/min] Mn [Nm] In [A] de pares
de polos
1 1FW3201 250 300,0 20,0 14
2 1FW3202 250 500,0 33,0 14
3 1FW3203 250 750,0 51,0 14
4 1FW3204 250 1000,0 65,0 14
5 TFRW3206 250 1500,0 100,0 14
6 1RW3208 250 2000,0 135,0 14
7@9 para uso futuro
10 1FW3281 200 2500,0 147,0 17
11 1FW3283 200 3500,0 200,0 17
12 1FW3285 200 5000,0 295,0 17
13 1FW3288 200 7000,0 435,0 17
14 a 253 | para uso futuro

Tabla 8-5 Lista de motores 1FW3
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Parametrizacién

Motores asincronos
1PH7 /1PL6/1PH4

Los datos actuales de los motores 1PH7-, 1PH4-y 1PL6 han sido
archivados en el aparato. Pueden diferir minimamente de los datos de

la placa de caracteristicas. Los que se deben usar son los que estan
archivados. La intensidad magnetizante se determina en la
parametrizacién automatiica.

INDICACION La nueva denominacion para los motores conocidos hasta ahora como
1PAGBxxx es 1PH7xxx. Los datos de 1PA6xxx corresponden a los de
1PH7xxX.

Valor de | N° de pedido de | Velocidad | Niumero | Intens. | Tension P, v\Frecuencia

P097 motor (MLFB) de giro de pares | I [A] U, [V] My fn [HZ]
nominal | de polos
Nn [1/min] Zp ;\

1 1PH7101-2_F 1750 2 9,7 398 28,5 60,0
2 1PH7103-2_D 1150 2 9,7 391 35,7 40,6
3 1PH7103-2_F 1750 2 12,8 398 34,1 61,0
4 1PH7103-2_G 2300 2 16,3 388 311 78,8
5 1PH7105-2_F 1750 2 17,2 398 43,7 60,0
6 1PH7107-2_D 1150 2 17,1 360 59,8 40,3
7 1PH7107-2_F 1750 2 215% 381 54,6 60,3
8 1PH7131-2_F 1750 2 23,7 398 70,9 59,7
9 1PH7133-2_D 1150 2 27,5 381 1121 39,7
10 1PH7133-2_F 1750 2 33,1 398 95,5 59,7
11 1PH7133-2_G 2300 2 42,4 398 93,4 78,0
12 1PH7135-2_F 1750 2 40,1 398 117,3 59,5
13 1PH7137-2_D 1150 2 40,6 367 161,9 39,6
14 1PH7137-2_F 1750 2 53,1 357 136,4 59,5
15 1PH7137-2_G 2300 2 54,1 398 120,4 77,8
16 1PH7163-2_B 400 2 28,2 274 226,8 14,3
17 1PH7163-2_D 1150 2 52,2 364 207,6 39,2
18 1PH7163-2_F 1750 2 69,1 364 185,5 59,2
19 1PH7163-2 G 2300 2 77,9 374 157,8 77,4
20 1PH7167=2 B 400 2 35,6 294 310,4 14,3
21 WPH7267-2 /D 1150 2 66,4 357 257,4 39,1
22 1PH7467-2_F 1750 2 75,3 398 223,7 59,2
23 1PH7184-2 B 400 2 51,0 271 390 14,2
24 2PH7184-2_ D 1150 2 89,0 383 366 39,2
25 1PH7184-2_F 1750 2 120,0 388 327 59,0
26 1PH7184-2_L 2900 2 158,0 395 265 97,4
27 1PH7186-2_B 400 2 67,0 268 505 14,0
28 1PH7186-2_D 1150 2 116,0 390 482 39,1
29 1PH7186-2_F 1750 2 169,0 385 465 59,0
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Valor de | N° de pedido de | Velocidad | Niumero | Intens. | Tension Par Frecuencia
P097 motor (MLFB) de giro de pares | I [A] U, [V] M, [Nm] fn [HZ]
nominal | de polos
N [1/min] Z, C

30 1PH7186-2_L 2900 2 206,0 385 333 97,3
31 1PH7224-2_B 400 2 88,0 268 725 14,0
32 1PH7224-2_D 1150 2 160,0 385 670 38,9
33 1PH7224-2_U 1750 2 203,0 395 600 58,9
34 1PH7224-2_L 2900 2 2740 395 490 97,3
35 1PH7226-2_B 400 2 114,0 264 935 14,0
36 1PH7226-2_D 1150 2 197,0 390 870 38,9
37 1PH7226-2_F 1750 2 2540 395 737 58,9
38 1PH7226-2_L 2900 2 348,0 390 640 97,2
39 1PH7228-2_B 400 2 136,0 272 1145 13,9
40 1PH7228-2_D 1150 2 238,0 390 1070 38,9
41 1PH7228-2_F 1750 2 342,0 395 975 58,8
42 1PH7228-2_L 2900 2 402,0 395 708 97,2
43 1PL6184-4_B 400 2 69,0 300 585 14,4
44 1PL6184-4 D 1150 2 1210 400 540 39,4
45 1PL6184-4 F 1750 2 166,0 400 486 59,3
46 1PL6184-4 L 2900 2 209,0 400 372 97,6
47 1PL6186-4 B 400 2 90,0 290 752 14,3
48 1PL6186-4_D 1150 2 158,0 400 706 39,4
49 1PL6186-4 F 1750 2 231,0 400 682 59,3
50 1PL6186-4 L 2900 2 280,0 390 494 97,5
51 1PL6224-4 B 400 2 117,0 300 1074 14,2
52 1PL6224-4 D 1150 2 218,0 400 997 39,1
53 1PL6224-4 F 1750 2 292,0 400 900 59,2
54 1PL6224-4 | 2900 2 365,0 400 675 97,5
55 1PL6226-4 B 400 2 145,0 305 1361 14,0
56 1PL6226-4 D 1150 2 275,0 400 1287 39,2
57 1PL6226:4 “F 1750 2 350,0 400 1091 59,1
58 1PL6226-4 |1 2900 2 470,0 400 889 97,4
59 1PL6228-4_B 400 2 181,0 305 1719 14,0
60 1PL6228-4 D 1150 2 334,0 400 1578 39,2
61 1PK6228-4 F 1750 2 470,0 400 1446 59,0
62 1PL6228-4_L 2900 2 530,0 400 988 97,3
63 1PH4103-4_F 1500 2 20,2 350 48 52,9
64 1PH4105-4_F 1500 2 27,3 350 70 53,1
65 1PH4107-4_F 1500 2 34,9 350 89 52,8
66 1PH4133-4_F 1500 2 34,1 350 95 51,9
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Valor de | N° de pedido de | Velocidad | Niumero | Intens. | Tension Par Frecuencia
P097 motor (MLFB) de giro de pares | I [A] U, [V] M, [Nm] fn [HZ]

nominal | de polos
Nn [1/min] Z, ‘
67 1PH4135-4_F 1500 2 51,2 350 140 51,6
68 1PH4137-4_F 1500 2 60,5 350 172 51,6
69 1PH4163-4_F 1500 2 86,3 350 236 50,9
70 1PH4167-4_F 1500 2 103,3 350 293 51,0
71 1PH4168-4_F 1500 2 113,0 350 331 51,0
72 1PH7107-2_G 2300 2 24,8 398 50 78,6
73 1PH7167-2_G 2000 2 88,8 350 196 67,4
74 a 99 | para uso futuro
100 1PL6284-..D. 150 | 2 | 4780 | 400 2825 38,9
101 a
253 para uso futuro
Tabla 8-6 Lista de motores 1PH7 / 1RE6,/ 1PH4

La informacion para seleccionariel métor correcto y la referente al
suministro de determinados maodelo§,se encuentran en el catalogo
DAG65.3 "Servomottores singronosyasincronos para SIMOVERT
MASTERDRIVES".

Los datos codificados eh el'nimero de motor describen un punto de
funcionamiento defefminado/En el catdlogo DA65.3, capitulo 3
"Servomotores asincronos" se detallan dos puntos de funcionamiento
con MASTERBRIVES MC. El céalculo se ha hecho para una tensién de
red de 400 V y 480 V'€A en la entrada del convertidor.

En el convepfidonestan almacenados los datos correspondientes a una
tensién de red(de/480 V, debido a que, para esta tension de red, en
unos pogos moteéres la intensidad asignada es algo mas pequefia.

Determinante’para el punto en que actia el debilitamiento de campo es
el valor'del parametro P293 "Frecuencia de operacion del
debilitamiento de campo". Esta frecuencia se calcula automaticamente
para una tension de red de 400 V.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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8.9

PRECAUCION

ADVERTENCIA

8.10

Identificacion de motor

A partir de la version V1.30 se dispone de una identificacion automética
de motor. Para los motores de Siemens (P095=102) se
seleccionara primero el tipo de motor en P096 6 P097. Cuando se
tengan motores ajenos (P095 = 3 6 4) se tienen que indicar los datos
de la placa de caracteristicas y el nimero de pares de polos y después
activar con P115 = 1 la parametrizacion automatica. Al abandonar el
estado "ajuste de accionamiento” por medio de P060 = 1, el aparato
alcanza el estado "listo para la conexion" (r001 = 009).

Seleccione ahora la identificacion de motor poniendo R&15%2.
Conecte el convertidor en el intervalo de 30 segundas parangue se
ponga en marcha la medicion. La alarma A078 permanece activa
durante los 30 segundos.

El eje del motor puede moverse durante la medieion. En los cables
fluye corriente. En los bornes de salida del €envertidor, y por
consiguiente también en los bornes del m6ter, hay tensiones que
pueden representar un peligro si se,toca en fafma indebida.

Hay que asegurarse que al efegiuamla conexién de la potenciay
del equipo no exista peligropparatias personas o se generen dafios
en los componentes de lainstalaeion.

Si no se arranca con la'mgdicién en el intervalo de 30 seg. o se
interrumpe, con un comande DES se activa el fallo F114. El estado del
convertidor durante la' medicion es "identificacion del motor en reposo
activa" (r001 =\.8)."ka medicién termina automaticamente y el
convertidor regresa,al estado "listo para conexién“ (r001 = 009).

Para funcionamiento regulado por intensidad (P290 = 0) es

imprescindible realizar la identificacién de motor automatica al llevar a
cabo la puesta en servicio.

Parametrizacion completa

Para aprovechar completamente la funcionalidad total del
ondulador/convertidor se tiene que parametrizar basandose en la
documentacién "Compendio”. En el compendio se encuentran las
indicaciones correspondientes, los planos funcionales y las listas
completas de pardmetros, binectores y conectores.

Idioma N° de pedido del compendio
Aleman 6SE7080-0QX70
Inglés 6SE7087-6QX70
Francés 6SE7087-7QX70
Espafiol 6SE7087-8QX70
Italiano 6SE7087-2QX70
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Mantenimiento

9

PELIGRO

9.1

Mantenimiento

Los equipos SIMOVERT MASTERDRIVES operan con tensiones
elevadas.

Todos los trabajos en el equipo deberéan realizarse de acuerdo a los
reglamentos eléctricos nacionales (en Alemania: BGV A2).

Los trabajos de reparacion y mantenimiento solo deberan sér llevados
a cabo por personal calificado y estando el equipo libréxde tension.

Solo deben utilizarse repuestos homologados por el falricante.

Es imprescindible observar los intervalos de mantenimigntosprescritos
asi como las instrucciones de reparacion y recambig.

Debido a la carga remanente de los condensadgres del,circuito
intermedio, el equipo mantiene tensiones peligrosas hasta 5 minutos
después de la desconexidn. Por tanto no estéa permitido trabajar en el
aparato o en los bornes del circuito intermedigyhasta transcurrido dicho
tiempo de espera.

Aunque esté parado el motor, puede,haber tension en los bornes de
potencia y en los bornes de mando.

Cambio del ventilador

En la parte inferior del conyertidor se encuentra montado un ventilador
para la refrigeracién de la‘pafte de potencia.

El ventilador estaalimentado por una tension de alimentacion de 24-V
y es conectadoy. desconectado, por un control electronico,
dependiendo de lastemperatura del cuerpo refrigerante.

El ventiladof estaidimensionado para una duracién de vida aproximada
de L10 =235 000_horas de servicio a una temperatura medioambiental
de T, =45 °C) Se debe cambiar a tiempo para asegurar el buen
funcienamiento del equipo.

Siendo preciso, en algunos casos, desmontar el aparato para ello.

Siemens AG
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9.11

Desmontar

Montar

ATENCION

9.1.2

Desmontar

Montar

ATENCION

9.1.3

Desmontar

Montar

ATENCION

Cambio del ventilador para equipos de hasta 45 mm de ancho

¢

Una vez que se ha quitado el conector X20 protegido contra
polarizacion inversa y se han desmontado las dos tapas, se puede
destornillar el ventilador y quitar el enchufe.

Monte el ventilador siguiendo los mismos pasos de forma inversa,
Tenga en cuenta que la flecha que marca el sentido de la.corriente
de aire indique hacia el interior del aparato.

Tenga en cuenta al hacer la conexién que la polaridad de las
conexiones del ventilador sea la correcta. Si se intergambia la
polaridad no funciona el ventilador.

Cambio del ventilador para equipos de hasta, 90 mm de ancho

L

Una vez que se ha quitado el conectorX20protegido contra
polarizacion inversa y se han desmontado las dos tapas, se puede
sacar la parte interna del remachado apresion y asi desmontar el
ventilador y quitar el enchufeyL@ssiemaches se pueden volver a
utilizar.

Monte el ventilador siguiende los mismos pasos de forma inversa.
Tenga en cuenta qug la'fleeha que marca el sentido de la corriente
de aire indiqueshagia el.interior del aparato.

Tenga en cuenta‘alfiacer la conexion que la polaridad de las
conexiones delwentilador sea la correcta. Si se intercambia la
polaridad no funcioha el ventilador.

Cambio delwentilador en equipos con una anchura de 135 mm

.

Después de destornillar los cuatro tornillos o de sacar la parte
interna del remachado a presion, se puede desmontar el ventilador.
Los remaches se pueden volver a utilizar.

Quite las lineas de conexion del ventilador.

Monte el nuevo ventilador siguiendo los mismos pasos de forma
inversa.

Tenga en cuenta que la flecha que marca la direccién de la
corriente de aire apunte al interior del aparato.

Tenga en cuenta al hacer la conexion que la polaridad de las
conexiones del ventilador sea la correcta. Si se intercambia la
polaridad no funciona el ventilador.

9-2
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Mantenimiento

9.14 Cambio del ventilador en equipos con una anchura de 180 mm

Ventilador interior

Ventilador para el
equipo

ATENCION

En la parte inferior del ondulador se encuentran montados dos
ventiladores, uno para el interior para refrigeracion de la electrénica
de control y otro para el aparato para refrigeracién de la parte de
potencia.

+ Abrir el equipo:

e Afloje los dos tornillos de fijacion de la parte frontal del€quipo.
Estos se encuentran en la parte superior. No es negesatio quitar
los tornillos completamente, en la carcasa se epéuentran
escotaduras que permiten quitar la parte frontal ctando los
tornillos han sido aflojados.

¢ Incline con cuidado, un poco (aproximadamente 80 °) la parte
frontal hacia adelante y saquela de la carcasar

e Enla parte de potencia, abra las patillas de'eénganche del cable
plano que establece la conexion comyla electronica de control.

e Saque la parte frontal del equipo‘hatialadelante.
Quite la conexién del ventilador en‘la,parte de potencia.

Destornille los cuatro tornillgs*de,fijacion o quite la parte interna del
remachado a presion y saque ‘el ventilador. Los remaches se
pueden volver a utilizar.

Monte el ventilador siguiendo los mismos pasos de forma inversa.

Tenga en cuenta queflajflecha que marca el sentido de la corriente
de aire indique haciael’intefior del aparato.

Destornillg,loseuyatro tornillos de fijacion o quite la parte interna del
remachado awpresién y saque el ventilador. Los remaches se
pueden velver autilizar.

Quite lasiipeas de conexidon del ventilador.

Monté el nuevo ventilador siguiendo los mismos pasos de forma
inversa.

Tengayen cuenta que la flecha que marca la direccion de la
carriente de aire apunte al interior del aparato.

JTenga en cuenta al hacer la conexion que la polaridad de las
conexiones del ventilador sea la correcta. Si se intercambia la
polaridad no funciona el ventilador.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Formar

10 Formar

PRECAUCION

Después de no funcionar el aparato durante mas de dos afios se tienen
que formar de nuevo los condensadores del circuito intermedio. Si esta
medida no se toma en cuenta pueden producirse dafos en el aparato
al conectarlo a la red.

Composicion del
ndmero de
fabricacion

Si la puesta en servicio se realiza antes de haber pasado dos afios de
su fabricacion, no es necesario formar de nuevo los condensadares del
circuito intermedio. La fecha de fabricacion se puede dedueir del
namero de serie.

(p. €j.: F25D123456)

Posicion Ejemplo  Significado

laz2 F2 Lugar de fabricacion
3 R 2003
S 2004
T 2005
U 2006
4 la9 de enero,a‘septiembre
octubre
N noviempre
D diciembre
5a10 para.formar no es relevante

En el ejemplo:%La fabricacion se realiz6 en diciembre 2004

Al formar, a lesycondensadores del circuito intermedio, se les aplica
una tension(definida y una intensidad limitada, con lo cual se
restablecem las,condiciones internas necesarias para el funcionamiento

propicio(de lo$ condensadores del circuito intermedio.
3CA 400V
oLl olL2 OL3$PE

y y y

motor

Desconectar

(@]

—

+
_||~.
s1skS
N I\ N
HEE

Circuito Ondulador
intermedio

Figura 10-1 Circuito de formacién

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Componentes para ¢ 1 portafusibles (triple 400 V /10 A)

el circuito de + 3 bombillas de 230 V / 100 W O
formacion L ~ : .
(propuesta) + div. piezas pequefias como: boquillas de ldmparas, cable de

1,5 mm2, etc. < )

PELIGRO Debido a la carga remanente de los condensadores del circuito
intermedio, el equipo mantiene tensiones peligrosas hasta 5_minutos
después de la desconexidn. Por tanto no esta permitido trabajafen el
aparato o en los bornes del circuito intermedio hasta tr ride dicho

tiempo de espera.
Procedimiento ¢ Antes de formar los condensadores del circuito | adio se deben

desmontar su barras frontal e intermedia (C -) o bien el
aparato.

¢ Conecte, estando el aparato desmonta E2 atierra. Los
aparatos montados estan conectad ierra por la barra PE3.

+ El equipo no debe recibir ning ord e conexion (p. ej. via

+ Durante la formacion, las eben lucir oscuras o apagarse.
Si lucen continuamente y un fallo en el equipo o en el

cableado.
¢ Conecte los component%:esarios como en el ejemplo dado en
el circuito.

tiempo que e @
6 A Tiempo de foM
T enhoras

acion, la duracion esta en relacién con el
ad a estado sin funcionar.

3L &
21
Sin funcionar,
(sin tensién) en afios
t t f f >
1 2 3 4 5
igura 10-2 Tiempo de formacién en dependencia del tiempo sin funcionamiento del

ondulador

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Datos técnicos

11 Datos técnicos

CE: Normas de baja tension NE 50178
73/23/EWG y RL93/68/EWG

CE: Normas EMV 89/336/EWG NE 61800-3
CE: Normas sobre maquinas NE 60204-1

89/392/EWG

Aprobaciones

UL:  E 145153
CSA: LR 21927
cULus: E 214113 (> 22 kW)

Tipo de refrigeracion

Refrigeracion por aire con ventilador incorporado

Temperatura ambiente o del
medio refrigerante admisible

e en funcionamiento

e en almacenamiento
e en transporte

0°Ca+45°C (32°Fall3°F)
(Hasta 50° C, véase la figura "curvas derating)
-25° Ca+55° C (-13° Fa 131° F)
-25° C a+70° C (-13° F a 158° F)

Altitud de instalacion

<1000 m s. n. d. m. (carga al'100%)
>1000 ma 4000 ms.n.d. m.
(carga: véase lafiglray Curvas derating”)

Humedad admisible

Humedad relativa del aik@ <95 % en transporte y almacenamiento
< 85 % en funcionamiento
(no se permiten condensaciones)

Condiciones ambientales
segun DIN IEC 721-3-3

Clima: 3K3
Sustancias quimicag activas: 3C1

Grado de ensuciamiento

Grado degensugciamiento 2 segln IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Partel),
No se pérmiteft condensaciones durante el servicio

Categoria de sobretension

CategoOfia IlI'segun IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Parte 2)

Grado de proteccién

IP20 NE, 60529

Clase de proteccion

Classe segun NE 536 (DIN VDE 0106, Parte 1)

Proteccién contra contactos
directos

Segun'NE 60204-1 y DIN VDE 0106 Parte 100 (BGV A2)

Supresion de interferencias
e estandar
e opciones

Seg@in NE 61800-3
Nifguna supresion de interferencias
Filtro de supresion de interferencias clase Al segun NE 55011

Resistencia a interferencids

Aplicaciones industriales segin NE 61800-3

Pintura

Para soportar ambientes de interiores

Siemens AG 6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio 11-1
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Resistencia mecanica

- Vibraciones Segun DIN IEC 68-2-6
En servicio estacionario:
amplitud constante

e elongacion 0,15 mm en la gama de frecuencias 10 Hz a 58 Hz

para anchura de carcasa < 90 mm

0,075 mm en la gama de frecuencias 10 Hz a 58 Hz L 4
para anchura de carcasa > 135 mm

e aceleracion 19,6 m/s? en la gama de frecuencias > 58 Hz a 5000Hz %
para anchura de carcasa < 90 mm

9,8 m/s2 en la gama de frecuencias >58 Hz a 5
para anchura de carcasa > 135 mm

En transporte:

e elongacion 3,5 mm en la gama de frecuencias 5 Hz a
e aceleracion 9,8 m/s2 en la gama de frecuencias > 9 5
- Test de choque Segun DIN IEC 68-2-27 / 08.89 Q
30 g, 16 ms choque semisinosoidal

- Test de caida Segl’Jn DIN IEC 68-2-31/04.84
sobre una superficie y sobre

&

Tabla 11-1 Datos generales

L 4

N
S

N
&
&

L 4

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Datos técnicos

Denominacién

Valor

N° de pedido  6SE70... 12-0TP_0 14-0TP_0 | 16-0TP_0 | 21-0TP_0 | 21-3TP_0
Tensién asignada V]

¢ Entrada CC 510 (- 15 %) hasta 650 (+ 10 %)

e Salida 3 CA 0 hasta tensién de entrada asignada x 0,64
Frecuencia asignada  [Hz]

e Entrada ---

¢ Salida 0...400

Intensidad asignada [A]

¢ Entrada 25 5,0 7,5 12,5 15,7
¢ Salida 2,0 4,0 6,1 10,2 13,2
Poten.asignada motor [kW] 0,75 1,5 2,2 4,0 5,5

Alimentacion auxiliar V]

CC 24 (20 - 30)

Consumo max.alim.auxiliar [A]

e estandar para 20 V 0,8
e maximo para 20 V 1,5
Frecuencia pulsacion [kHz] 2,5a10,0

Frecuencias de pulsacion <5 kHz y >8 KHz/sele, posibles en aparatos con

performance II{60SE7Q_ /- TP70)

Clase de carga Il segun NE 60 146-1-1

Intensidad carga basica [A]

0,91 x intefisidad,dejsalida asignada

Duracion ciclo sobrecargals]

300

Intensidad de
sobrecarga *) [A]

1,6 x intensidad de salida asignada

Duracién de sobrecarga [s]

30

Carga de breve duracion adic

ional

Intensidad de breve
duracion (fp = 5 kHz) [A]

3 x intensidad de salida asignada

Intensidad de breve
duracion (fp = 10 kHz)  [A]

2,1x intensidad de salida asignada

Ciclo de breve duracién [s] 1
Transc. breve duracion [ms] 250
Pérdidas, refrigeracién
Grado de rendimiento n
(Servicio nominal)
Pérdidas de potencia
(fp = 10 kHz) kW] (0,066 0,086 0,116 0,156 0,240
Caudal de aire [m3/s] 0,002 0,009 0,009 0,018 0,018
Caida de presion Ap_._[Pa] 10 20 20 15 15
Nivel acustico, formas gonstructivas, dimensiones, pesos
Nivel acustico [dB(A)] 18 40 40 37 37
Dimensiopes [mm]
¢ Anchufa 45 67,5 67,5 90 135
e Altura 360 360 360 360 360
¢ Profundidad 260 260 260 260 260
Peso aproximado [ka] 3 4 4 5 9,1
*) Una sobrecarga de 1,6 veces en el debilitamiento de campo disminuye por
300 Hz la calidad del par.
Tabla 11-2 Datos técnicos del convertidor (parte 1)
Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio

11-3



Datos técnicos

06.2005

Denominacién

Valor

N° de pedido  6SE70... 21-8TP_0 | 22-6TP_O | 23-4TP_0 | 23-8TP_0 |
Tension asignada V]

e Entrada CC 510 (- 15 %) a 650 (+ 10 %)

e Salida 3 CA 0 hasta tension de entrada asignada x 0,64
Frecuencia asignada [Hz]

e Entrada

¢ Salida 0 ...400

Intensidad asignada [A]

¢ Entrada 20,8 30,4 40,5 44,6

» Salida 17,5 25,5 34,0 37,5
Potencia asignada motor [kW] 75 11,0 15,0 18,5
Alimentacién auxiliar \Y| CC 24 (20 - 30)

Consumo max.alim.auxiliar  [A]

e estandar para 20 V 0,8 0,8

e maximo para 20 V 2,1 2,4

Frecuencia pulsacion fp [kHZ]

Frecuencias de pulsacion <5 kHz y >8,kHz%solo posibles en aparatos
con performance Il (60SE70. _- TP70)

2,5a10,0

Clase de carga Il segun NE 60 146

1-1

& U

Intensidad carga béasica [A] 0,91 x intensidad, deysalida asignada
Duracion ciclo sobrecarga [s] 300
Intensidad de sobrecarga *)  [A] 1,6 x inteénsidad de salida asignada
Duracion de sobrecarga [s] 30

Carga de breve duracién adicional

~ N

Intensidad de breve duracion

3 x/jntensidad de salida asignada

(fo = 5 kHz) [Al

Intensidad de breve duracion 2,1 X'intensidad de salida asignada
(fp = 10 kHz) [A]

Ciclo de breve duracion [s] 1

Transcurso de la breve duracion[ms] 250

Pérdidas, refrigeracion m

Grado de rendimiento n

(Servicio nominal)

Pérdidas de potencia 07300 0,410 0,550 0,660
(fp = 10 kHz) [kW]

Caudal de aire [m3/s}] 0,041 0,041 0,061 0,061
Caida de presion Ap [Paj 30 30 30 30
Nivel acustico, formas c@nstructivas, dimensiones, pesos

Nivel acustico [dB(A)] 48 48 59 59
Dimensiones [mm]

e Anchura 135 135 180 180
o Altura 360 360 360 360
» Profundidad 260 260 260 260
Peso aproximado [kg] 9,2 9,3 13,8 14,0

*) Una sobrecarga de 1,6 veces en el debilitamiento de campo disminuye por

300 Hz la calidad del par.

Tabla 11-3

Datos técnicos del convertidor (parte 2)

11-4
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Denominacién

Valor

N° de pedido 6SE70...| 24-7TP_0 | 26-0TP_0 | 27-2TP 0O | |
Tensién asignada V]

« Entrada CC 510 (- 15 %) a 650 (+ 10 %)

¢ Salida 3 CA 0 hasta tension de entrada asignada x 0,64
Frecuencia asignada [Hz]

e Entrada -

» Salida 0...400

Intensidad asignada [A]

e Entrada 55,9 70,2 85,7

e Salida 47,0 59,0 72,0

Potencia asignada motor [kW] 22,0 30,0 37,0

Alimentacion auxiliar V1 CC 24 (20 - 30)

Consumo méax.alim.auxiliar  [A]

e estandar para 20 V 1,3 1,7

e maximo para 20 V 1,8 2.4

Frecuencia pulsacion fp [kHZz] 2,5 a 10 kHz (véase la figurg,"Curvas,Derating")

Frecuencias de pulsacion <5 kHz y >8 kHzysolo posibles en aparatos
con performance Il (60SE#0_"_-_TP70)

Clase de carga Il segun NE 60 146

1-1

S

Intensidad carga basica [A] 0,91 x intensidad deysalida asignada
Duracion ciclo sobrecarga [s] 300

Intensidad de sobrecarga *)  [A] 1,6 x inténsidad de salida asignada
Duracion de sobrecarga [s] 30

Pérdidas, refrigeracion .

Grado de rendimiento n

(Servicio nominal)

Pérdidas de potencia

(fp = 6 kHz) [kwW] 0,58 0,65 0,85

Caudal de aire [m3/s] 0,042 0,061 0,061

Caida de presion Ap [Pa] 30 30 30

Nivel acustico, formas constructivas, dim, pesos

Nivel acustico [dB(A)] 48 59 59

Dimensiones [mm]

e Anchura 180 180 180

e Altura 360 360 360

¢ Profundidad 260 260 260

Peso aproximado [kg] 14,1 14,5 14,7

*) Una sobrecarga de 1,6 veces en el debilitamiento de campo disminuye por
300 Hz la calidad del par.

Tabla 11-4

Datos técnicos del convertidor (parte 3)

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Curvas derating Tension de entrada asignada permitida en %
segun VDE 0110/ IEC 664-1
(no necesaria segin UL / CSA)
100

75

50

Intensidad asignada permitida en %

0 1000 2000 3000 4000 \
_—
Altura sobre el nivel del mar en m 0

100
Factor
90 derating K1
1,0
80
0,9
70 0,845
0,8
60
0 1000 2000
Altura s | del maren m
Intensidad asignada perm n
100 Temp Factor
[°C] derating K2
75 50 0,879
45 1,0
50 40 1,125
35 1,25*
25
30 1,375*
L 4
25 1,5*
0 0 20 30 40 50

> * Véase la
\ emperatura del medio refrigerante en °C siguiente indicacion

Derating para aparatos > 22 kW

Intensidad asignada permitida en %
00 Frecuencia
de Factor

pulsaci6n [derating K3

@ 1
\ 75 kHz
6 1,00
7 0,95
50 8 0,90

9 0,85
4 10 0,80

2 4 6 8 10 12 14 16 18
Frecuencia de pulsacion

Figura 11-1 Curvas Derating

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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INDICACION

Placa de

El derating de la intensidad asignada permitida para alturas mayores
de 1000 m sobre el nivel del mar y temperaturas medioambientales por
debajo de 45 °C se puede calcular de la siguiente forma:

Derating total = Deratingajtura X DeratingTemperatura medioambiental
K=Kj xK»o

Se debe tener en cuenta que el derating total no sea mayor a 1.
Ejemplo:  Altura: 3000 m K1=0,84
Temperatura medioambiental: 35 °C Ky = 1,25
— Derating total = 0,845 x 1,25 = 1,056 (= 1

&

caracteristicas SIEMENS Q
MASTERDRIVES MC

Fecha de \ La fecha de fabricacion se deduce de la siguiente tabla de
fabricagion correspondencias:

DC/AC DRIVE —ev oaraninscin
T

= BSETOIN-ATRSD

Bestellnummer: 8SE7021-8TP50-Z
Z=G91+C43

Model number: _
LR

S/

Listado de las
opciones del equipo

Afio de fabricacion

Mes de fabricacion

LISTED
Erz. Stand/Issue SMT9
pwrconvEa LR21927

E146163 c €

1528922 10

;Q*‘E.E
R .3
;

&

:

i -2 Ejemplo de placa de caracteristicas (solo para aparatos <22 kW)

Referencia| Afio de fabricacion Referencia| Mes de fabricacion
S 2004 la9 de enero a septiembre
r's T 2005 (0] octubre
U 2006 N noviembre
\% 2007 D diciembre
Tabla 11-5 Correspondencia de las referencias con el mes y el afio de fabricacion
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Abreviaturas para

las opciones O
Opcién Significado Opcion Significado
SBP: Evaluacion del generador CBP2: PROFIBUS (sincronizacién por
de impulsos reloj posible)
Ci11 Slot A Go1 Slot A *
C12 Slot B G92 Slot B
C13 Slot C G93 Slot C
SBR1: Evaluacion del resolver CBC: CAN-Bus
sin reproduccién de impulsos G21 Slot
Cc23 Slot C G22 Slot B
SBR2: Evaluacion del resolver G23
con reproduccion de impulsos EB1: Expansion,Boa
C33 Slot C G61
SBM2: Encoder y evaluacion de G62 otB
captador absoluto G63 SlotC
ca1 Slot A EB2: Ex n Board 2
C42 Slot B G71 Slot A
C43 Slot C G72 Slot B
SLB: SIMOLINK G73 Slot C
Ga1 Slot A K8 ion "parada segura”
G42 Slot B are para tecnologia
G43 Slot C
Tabla 11-6 Significado d breviaturas para las opciones

11-8
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Fallos y alarmas

12

12.1

Fallos y alarmas

Fallos

Generalidades

Para cada caso de fallo se dispone de la siguiente informacion:

Lista de textos de fallo

L 4

Parametro ro47 N° de fallo
ro49 Valor de fallo
ros1
P952 N° de casos de fallo
r782

mensaje no es acusado.

Tiempo en que se produj

Si un mensaje de fallo no es acusado antes de
alimentacion de la electrénica, vuelve a apar
nuevo la alimentacion. El equipo no se pon

Q

SC tar la
ectarse de
Vicio si este

N° de fallo

Causa

FOO1

CP Mens. de acuse

Ha transcurrido el tiempo de vigilancia del
mensaje de acuse del contactor principal
(P600).

F002

Fallo: Precarga

Se ha terminado el tiempo de vigilancia deila
precarga, es decir, en 3 segundos la tensio
del circuito intermedio no ha alcanzado
valor de consigna.

entar el tiempo de vigilancia (P600).
ontrolar la conexién de tensién (CA o CC).

pedido del aparato ( MLFB).

FO06

Sobretensién Ud

componentes se puede pradL
desconexion dentro ar
835 V.

En el valor de fallo se
circuito intermedi
(normalizacion X

- Controlar la tension de red (CA-CA) o la
tensién continua de entrada (CC-CA),
comparar el valor con P0O71 (tension de
conexion del convertidor).

F0O08

Subtension Ud

1000 V).
sadosel limite inferior de 76 %
ircuito intermedio.

Se ha sobr
de la ten
llo se encuentra la tensién del
dio al producirse la anomalia
n 0X7FFF correponde a 1000 V)

- Controlar la tension de red (CA-CA) o la
tensién continua de entrada (CC-CA),
comparar el valor con P071 (tension de
conexion del convertidor).

- Controlar el rectificador de entrada (CA-CA).
- Controlar el circuito intermedio.

FO11 S ucido una desconexién por - Controlar la salida del convertidor a
iente. Se ha sobrepasado el umbral | cortocircuito o defecto a tierra.
Sobrecorriente sconexion.
- Controlar si hay sobrecarga en la maquina
el valor de fallo (véase P949) se indica la | operadora.
fase en la que se ha producido
sobreintensidad (codificada en bits). - Controlar la conformidad entre el motor y el
Fase U --> Bit 0 = 1--> Valor de fallo = 1 convertidor.
Fase V --> Bit 1 = 1--> Valor de fallo = 2
Fase W--> Bit 2 = 1--> Valor de fallo = 4 - Controlar si existe una exigencia dinamica
demasiado alta.
Si se produce sobreintensidad en varias fases
L 4 a la vez, el resultado del valor de fallo es la
suma de los valores de fallo de las fases
afectadas.
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Fallos y alarmas

03.2005

N° de fallo

Causa

Medidas

FO15

Motor bloqueado

Motor bloqueado/sobrecargado (regulacion de
intensidad), o hay un vuelco (caracteristica
u/f):

Carga estatica demasiado alta.

El fallo se genera después que ha transcurrido
el tiempo ajustado en P805.

Se activa el binector B0156: palabra de estado
2. r553 hit28.

La identificacién "accionamiento bloqueado”
depende de P792 (desviacion consigna-real) y
P794.

P806 se puede ajustar de tal forma que la
identificacion solo se lleve a cabo cuando el
accionamineto esta parado: "en reposo” (P806
=1, solo en la regulacién de intensidad) o
desconectar completamente (P806 = 2).

El fallo se produce, en la regulacion de
intensidad, cuando se han alcanzado los
limites de par (B0234).

La identificacién, en el accionamiento esclavo,
esta desconectada.

Para control U/f tiene que estar activo el
regulador I(max).

- Reducir la carga

- Soltar el freno

- Aumentar los limites de intensidad

- Aumentar el tiempo de bloqueo P805

- Aumentar el umbral de respuesta para la
desviacién consigna-real P792

- Aumentar limites de par o consigna de par
- Controlar conexion, relacion y secuencia de
las fases del motor

Solo caracteristica U/f:
- Disminuir la aceleracion
- Controlar ajuste de caracteristica

FO17
PARADA SEGURA

solo Kompakt PLUS

PARADA SEGURA en servicio o interrupgién
de la alimentacién de 24 V durante el servicio
(solo para Kompakt PLUS).

<%Se ha puesto el puente para la PARADA
SEGURA?

- ¢ Se ha conectado el mensaje de acuse de la
PARADA SEGURA?

- Controlar la alimentacion de 24 V en
Kompakt PLUS.

F020

Sobretemperatura del
motor

Se ha sobrepasado el valorlimite de'la
temperatura del motor.

r949 = 1 sobrepasado el valordimite de la
temperatura del motor:

r949 = 2 cortocircuito en lallinea‘del sensor de
temperatura del motgfeisensor defectuoso.
r949 = 4 rotura de hilo en lalinea del sensor
de temperatura del motor @/sensor
defectuoso.

- Se puede ajustar el umbral de temperatura
en P381.

- P131 =0 -> anulacion del fallo.

- Controlar el motor (carga, ventilacion, etc.).
- La temperatura momentanea del motor se
puede leer en r009. (temperatura del motor).
- Controlar si en el sensor se ha producido
una rotura de cable o un cortocircuito.

F021

Motor 12t

Se ha sobrepasado eljvalor limite
parametriza@lo dellagvigilancia 12t para el
motor (P384.002).

Controlar: La constante de tiempo térmica del
motor (P383 Temp.mot.T1) 6 el limite de
carga 12t del motor (P384.002).

La vigilancia 12t para el motor se activa
automaticamente si P383 >=100s (=ajuste de
fabrica) y P381 > 220°C. La vigilancia se
puede desactivar ajustando en P383 un valor
<100s.

F023

Sobretemperatufa
ondulador

Se hassobrepasado el valor limite de la
temperatura del ondulador.

- Medir temperatura de ventilacién y ambiental
(considerar maxima y minima)

- Si theta > 45 °C (Kompakt PLUS) 0 40 °C
atender a las curvas de reduccion.

- Controlar si funciona el ventilador.

- Controlar si en los orificios de entrada o de
salida de aire hay suciedad.

- En aparatos > 22 kW se puede hacer reset
después de 1 minuto

FO25

€onmutador superior
UCE/UCE fase L1

Para Kompakt PLUS: conmutador superior
UCE.

Para equipo en Chasis: UCE fase L1.

- Controlar las salidas del convertidor a
defecto a tierra.

- Controlar en la forma constructiva Kompakt
el conmutador de "PARADA SEGURA".
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03.2005

Fallos y alarmas

N° de fallo

Causa

Medidas

F026

Conmutador inferior
UCE/UCE fase L2

Para Kompakt PLUS: conmutador inferior
UCE.

Para Kompakt y equipo en Chasis: UCE fase
L2

- Controlar las salidas del convertidor a
defecto a tierra.

- Controlar en la forma constructiva Kompakt
el conmutador de "PARADA SEGURA".

F027

Fallo: Resistencia de
pulsaciéon/UCE fase L3

Para KompaktPIlus-CA/CA: Fallo resistencia
de pulsacion

Para equipo en Chasis UCE fase L3.

- Controlar las salidas del convertidor a
defecto a tierra.

- Controlar en las formas constructivas 4
Kompakt, en equipos de CC/C en los
equipo en Chasis con opcién A
SEGURA" el conmutadar,de
SEGURA".

F029

Deteccion de valores
de medicién

solo Kompakt PLUS

Se ha producido un fallo en la deteccion de
valores de medicion:

- (r949 = 1) no es posible ajustar el offset
en lafase L1.

- (r949 = 2) no es posible ajustar el offset
en la fase L3.

- (r949 = 3) no es posible ajustar el offset
enlas fases L1y L3.

- (r949=65) no es posible ajustar
automaticamente las entradas analégicas.

F035

Fallo externol

Se ha activado la entrada de fallo externo
Esta entrada es externa y se puede
parametrizar.

Deteccion de valores d
defectuosa.
Defecto en la p p ia (valvula no

bloguea)

%
Defecto en je

rolar si existe un fallo externo.

olar si la conexién con la entrada digital
espondiente esta interrumpida.

575 (F.no fallo ext.1).

FO036

Fallo externo2

Se ha activado la entrada de fallo exte
Esta entrada es externa y se puede
parametrizar.

FO038

DES. tensién durante
la memorizacion de
parédmetr.

- Controlar si existe un fallo externo.

- Controlar si la conexién con la entrada digital
correspondiente esta interrumpida.

- P576 (F.no fallo ext.2).

Mientras se efectuaba unafta
se produjo una interrupciol

- Repetir la entrada del parametro. En el
parametro "Valor de fallo" r949 se visualiza el
ndmero del parametro afectado.

F040

Fallo interno control de
secuencia

Estado de servicio

- Cambiar la tarjeta de regulacién (CUMC) o el
equipo (Kompakt PLUS).

FO41 Al archivar valores en EEPROM se ha Cambiar tarjeta CU (-A10) o aparato (forma
generado llo: constructiva Kompakt PLUS)

Fallo EEPROM

F042 Se asado el tiempo de célculo - Reducir la frecuencia de pulsacion.

Tiempo de célculo
sobrepasado

disp e ivel de tiempo.

- Procesar algunos componentes en un tiempo
de ciclo mas lento.

- Las funciones tecnolégicas sincronismo
(U953.33) y posicionamiento (953.32) no se
deben liberar a la vez.

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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Fallos y alarmas

03.2005

N° de fallo

Causa

Medidas

F043

Acoplamiento DSP

El acoplamiento al procesador interno de
sefiales no funciona correctamente.

- Reducir la frecuencia de pulsacién
(posiblemente la causa es que se ha
sobrepasado el tiempo de calculo).

- Si se repite cambiar la tarjeta/el equipo.

La frecuencia de pulsacién P340 no se deb
ajustar mas alta de 7,5 kHz (para 60MHz-
DSP) 6 6 kHz (para 40MHz-DSP). Si se ajusta
mas alta se tienen que verificar los indicesgl2
a 19 del parametro de observacion r829. E
tiempo de calculo libre de los de

tiempo DSP que se muestra ue ser
mayor de cero. Si se sob sa po de
célculo se genera el fallo,E0 coplamiento
DSP).

uencia de

En el enlace de binectores y conectores se ha

R

>1000 : Fall

>2000: F al

rgen de la memoria de acoplamiento
mbos procesadores esta lleno. No se
den transmitir mas conectores.

- Reducir los conectores enlazados entre
ambos procesadores.

La interface entre los dos procesadores es la
regulacion de posicién/tratamiento de
consigna, es decir: para reducir el
acoplamiento se tienen que quitar enlaces
innecesarios (valor 0) para tratamiento de
consigna, regulador de posicién, regulador de
velocidad, interface de momentos y regulador
de intensidad.

F044
producido un fallo.
Fallo en BICO-
Manager
F045 Al acceder a una t:

HW-Fallo en las
tarjetas opcionales

t ional se ha

producido un fall ware.
L 4 \< ’

F046

Fallo acoplamiento de
pardmetros

- Cambiar tarjeta CU (Kompakt, equipo en
Chasis).

- Cambiar el equipo (Kompakt PLUS).

- Examinar la conexién entre el portador de
tarjetas y las tarjetas opcionales.

- Cambiar las tarjetas opcionales.

Alftrasmitir parametros al DSP ha aparecido
un\fallo.

- Si aparece de nuevo cambiar la tarjeta/el
equipo.

%
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Fallos y alarmas

N° de fallo

Causa

Medidas

FO51

Fallo en el captador

- La amplitud de sefial del resolver o del
encoder esta por debajo del umbral de
tolerancia.

- Defecto en la alimentacion de tension
(encoder o multivueltas).

- En los captadores multivueltas (SSI/Endat)

defecto en la conexién del protocolo en serie.

N
.Q(b

S
&

Valor de fallo r949:

Decenas y unidades:
09 = falta la sefial del resolver (pista
seno/coseno)

20: Fallo de posicion: Al cambiar al estado

"servicio" se ha activado la alarma A18.
(subsanacion ver 29)

21: Subtension pista A/B: Raiz ’\2+B’\2).
< 0.01 voltios (subsanacién

22: Sobretensién pista : Raizl(A"2+B"2)
> 1.45 voltios (subsanaci r2

25 = no reconoce posicion inicial’del encoder
(falta pista C/D)
- Controlar el cabl | c or, ¢ defectuoso/

roto?

- ¢ Se ha paral izad tipo de captador

correcto?

- El cable para coder/captador multiturn

ées el cor ? Encoder y captador multiturn
i al diferentes!

fectuoso?
origen del encoder fuera del
itido
der, no ha aparecido ningan impulso

coder/captador multiturn, defecto en la
entacion de tension del captador

; Cortocircuito en la conexién del captador?
¢ Captador defectuoso?

- ¢ Captador mal conectado o desconectado?
iDES./CON. la tensién o en "ajuste de
accionamiento” regresar a la reinicializacién
de la posicién de comienzo!

29 = Subtension pista A/B: en el pasaje por
cero de una pista, el valor absoluto de la otra
pista fue menor de 0.025 voltios

- Inspeccionar el cable del captador:

¢ defectuoso / roto?

- ¢ Esta apantallado el cable del captador?

- ¢ Captador defectuoso?

- Cambiar SBR/SBM

- Cambiar equipo o tarjeta base

- ¢, Se han utilizado cables adecuados para
encoder/captador multivueltas? Encoder y
captador multivueltas necesitan cada uno un
tipo de cable diferente!

iDES./CON. la tensién o en "ajuste de
accionamiento” regresar a la reinicializacién
de la posicién de comienzo!

Multivueltas (SSI/EnDat):

30: Fallo de protocolo CRC/Parity Check
(EnDat)

31: ProtocoloTimeout (EnDat)

32: Error en el nivel de reposo

datos del cable (SSI/EnDat)

33: Inicializacién Timeout

- Inspeccionar la parametrizacion (P149)

- Examinar el cable del captador: ¢, defectuoso/
roto?

- ¢ Esta apantallado el cable del captador?
- ¢ Captador defectuoso?

- Cambiar SBR/SBM

- Cambiar equipo o tarjeta base

Siemens AG  6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES Instrucciones de servicio
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Fallos y alarmas

03.2005

N° de fallo

Causa

Medidas

F053

Error en la
parametrizacion interna
consiguiente

Después de la modificacion de parametro
ha producido un error en el calculo de
pardmetros dependientes.

FO054

Fallo en la
inicializacion de la
tarjeta captador

Al hacer la inicializacion de la tarj
captador se ha producido .

N
.(Sb

S
&

34: Direccién errénea (solo EnDat)

No ha resultado bien la lectura o escritura de
parametros. Examinar la direccién y el cédig
MRS (P149).

40: Alarma, iluminacién, captador EnDat
41: Alarma de amplitud de sefial captador
EnDat

42: Alarma de valor de posicion captador
EnDat @
43: Alarma de sobretension captador EnDat
44: Alarma de subtensién ca Dat
45: Alarma de sobreintepsid r
EnDat
46: Alarma de inactivida
EnDat
49: Alarma de suma d
60: Protocolo SSI ectl

Centenas:

eratura captador EnDat
a de regulacion de luz captador

Valor de fallo r949:

1: Cadigo de tarjeta erroneo

2: TSY no compatible

3: SBP no compatible

4: SBR no compatible

5: SBM no compatible (a partir de V2.0 solo
tiene soporte la tarjeta SBM2; ver r826,
diagrama funcional 517)

6: Timeout durante la inicializacion SBM

7: Tarjeta doble

20: Tarjeta TSY doble
21: Tarjeta SBR doble
23: Tarjeta SBM triple
24: Tarjeta SBP triple

30: Falso receptaculo de conexiéon de SBR
31: Falso receptaculo de conexién de SBM
32: Falso receptaculo de conexién de SBP

40: No hay tarjeta SBR
41: No hay tarjeta SBM
42: No hay tarjeta SBP

50: Tres o dos tarjetas de captador, ninguna
en receptaculo de conexién C.

60: Fallo interno

FO56

Tiempo interrupcion
ma SIMOLINK

La comunicacion en el anillo SIMOLINK es
defectuosa.

- Controlar el anillo guiaondas

- Controlar si una SLB en el anillo esta sin
tension.

- Controlar si hay una SLB defectuosa en el
anillo.

- Controlar P741 (Interrup.tlg.SLB ).
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03.2005 Fallos y alarmas
N° de fallo Causa Medidas
F058 Durante el procesamiento de una tarea de Ninguna medida de subsanacion.

Fallo de parametro
tarea de parametro

parametro ha aparecido un fallo.

F059

Fallo de parametro
después del ajuste
fabr./inic.

Al realizar el célculo de un parametro se ha
producido un error en la fase de inicializacion.

En r949 "valor de fallo" se encuentra el
numero del parametro no coherente. Ajusta
correctamente ese parametro (TODOS los
indices) y desconectar y volver a conectar la
tension. Si hay mas parametros afectadosgy
repetir el proceso.

FO60

Falta la referencia
(MLFB) al inicializar

Aparece si al abandonar el estado
INICIALIZACION el parametro P070 esta a
cero.

en el

Después de acusar el fallo in
estado "definicion de laa

FO61

Fallo en la
parametrizacion

Uno de los parametros definidos en el ajuste
de accionamiento tiene un margen
inadmisible.

parametro.

F063

Falta PIN

Se ha activado una de las funciones
tecnoldgicas ( marcha sincrénica o
posicionamiento), sin que este permitido el
acceso (PIN).

- Desactiva r incrénica o el
posicionamiento.

- Introduci IN (U2977).

Si sefani

ciones tecnoldgicas en los
po sin antes haber liberado la

on el PIN, aparece el mensaje de
. El fallo solo se puede desactivar
ciendo el PIN correcto en U977.01 y
02 y desconectando y reconectando la
entacion de tension o las funciones
cnolégicas se tienen que sacar de los
iveles de tiempo (poner U953.32 =20y
U953.33 = 20).

F065

Tiempo interrupcion
telegrama SST

En una de las interfaces en serie
Protocolo USS) no se ha recibi

telegrama.

Valor de fallo r949:

1 =interface 1 (SST1)
2 = interface 2 (SST2)

Controlar el enlace de la PMU -X300 6 X103/
27,28 (tipo Kompakt, equipo en Chasis)

Controlar el enlace de X103 6
X100 / 35,36 (tipo Kompakt PLUS)

Controlar "tiempo de interrupcion de
telegrama SST/SCB" P704.01 (SST1) o
P704.02 (SST2).

FO70

Fallo en la
inicializaciéon de la SCB

de la tarjeta SCB ha

Valor de fallo r949:

1:Cédigo de tarjeta falso

2:Tarjeta SCB no compatible

5: Fallo en los datos de configuracion
(verificar parametrizacion)

6:Timeout durante la inicializacién

7: Doble tarjeta SCB

10: Error de canal

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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Fallos y alarmas

03.2005

N° de fallo Causa Medidas
F072 En la inicializacion de la tarjeta EB ha Valor de fallo r949:

aparecido un fallo. 2: Primera EB1 no compatible
Fallo en la 3: Segunda EB1 no compatible

inicializaciéon de la EB

4: Primera EB2 no compatible
5: Segunda EB2 no compatible
21: Hay tres EB1

22: Hay tres EB2

110: Fallo en la primera EB1 (entrada ¢
analdgica)

120: Fallo en la segunda EB

(entrada analégica)

210: Fallo en la primera
(entrada analégica)
220: Fallo en la segu

(entrada analégica)

FO73

Entrada analégica 1
esclavol

no en Kompakt PLUS

Menos de 4 mA en la entrada analégica 1,

esclavol.

- Controlar el enlal nte de sefiales a

la SCI1 (esclavo 1) -

FO74

Entrada analégica 2
esclavol

no en Kompakt PLUS

Menos de 4 mA en la entrada analdgica 2,

esclavol.

FO75

Entrada analé6gica 3
esclavol

no en Kompakt PLUS

Menos de 4 mA en la entrada analégica

esclavol.

ce de la fuente de sefiales a
1) -X428:7, 8.

-Con |
la S

- olar el enlace de la fuente de sefiales a
ClI1 (esclavo 1) -X428:10, 11.

FO76

Entrada analégica 1
esclavo2

no en Kompakt PLUS

Menos de 4 mA en la entral
esclavo2.

- Controlar el enlace de la fuente de sefiales a
la SCI1 (esclavo 2) -X428:4, 5.

FO77

Entrada anal6gica 2
esclavo2

no en Kompakt PLUS

Menos de 4 mA en |
esclavo2.

- O

FO78

Entrada anal6gica 3
esclavo2

no en Kompakt PLUS

d

alégica 2,

- Controlar el enlace de la fuente de sefiales a
la SCI1 (esclavo 2) -X428:7, 8.

Menos deé4 m
esclavo?2:

la entrada analdgica 3,

- Controlar el enlace de la fuente de sefiales a
la SCI1 (esclavo 2) -X428:10, 11.

FO79

Tiempo interru
telegrama S

no en Kompakt PLUS

QUSS, Peer-to-Peer, SCI) no se ha

ibido ningln telegrama durante el tiempo

de interrupcion de telegrama.

- Controlar los enlaces de SCB1(2).

- Controlar P704.03 "Interrup. telegrama
SST/ISCB".

- Cambiar SCB1(2).

- Cambiar CU (-A10).
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03.2005

Fallos y alarmas

N° de fallo

Causa

Medidas

F080

Fallo inicializacién
TB/CB

Fallo en la interface DPR al inicializar la
tarjeta.

Valor de fallo r949:

1: Cddigo de tarjeta falso

2: Tarjeta TB/CB no compatible

3: Tarjeta CB no compatible

5: Fallo en los datos de configuracion
6: Timeout durante la inicializacién

7: Doble tarjeta TB/CB

10:Error de canal

Controlar el contacto de T300/ CB ¢
Examinar alimentacion de te U
Examinar tarjetas CU / /

Controlar los parametros ion de

CB:

lall

Fo81

Tarjeta opcional
Heartbeat-Counter

El Heartbeat-Counter de la tarjeta opcional ya
no es procesado.

F082

Tiempo interrupcion
telegrama TB/CB

De TB o CB no se ha recibido ningn
proceso nuevo durante el tiempo de
interrupcion de telegrama.

F085

Fallo inicializacion CB
adicional

0: TB/CB Heart

1: SCB He

2: Heartbeat-Co r de CB adicional
- Acu fa la vez se realiza
automati te reset).

| fallo cambiar la tarjeta
ase valor de fallo).
ADB (adaption board)
inar la conexién entre el portador de
y las tarjetas opcionales y cambiar si

2 = CB adicional
- Controlar las conexiones a la TB/CB
- Controlar P722 ("interrup.telegrama CB/TB )

- Cambiar CB o TB

Durante la inicializacién tarjéta CB se ha

producido un fallo. @

Valor de fallo r949:

1: Cdédigo de tarjeta falso

2: TB/CB no compatible

3: CB no compatible

5: Fallo en los datos de configuracion
6: Timeout durante la inicializacién

7: Doble tarjeta TB/CB

10:Error de canal

Controlar el contacto de T300 / CB

Controlar los parametros de inicializacion de
CB:

- P918.02, direccion de bus CB,

- P711.02 a P721.02 parametros para CB de 1
all

inicializacion de la tarjeta SLB se ha
ucido un fallo.

- Cambiar CU (-A10) o aparato (forma
constructiva Kompakt PLUS)

- Cambiar SLB

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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Fallos y alarmas

03.2005

N° de fallo

Causa

Medidas

F099

Registro caracteristica
de rozamiento

Se ha interrumpido o no se ha realizado el
registro de la caracteristica de rozamiento.

El valor de fallo en r949 sefiala la causa
exacta (codificacion en bits):

Bit  Significado Valor de visualizacid
0 limite de velocidad positivo

1 limite de velocidad negativo

2 faltan liberaciones: 4

sentido de giro, ondulador, regulador
3 conexion regulador de velocidad 8

4 interrupcion al quitar la instruccién %
de registro 1
5 conmutacion de juego
inadmisible 32

6 sobretiempo
7 error de medicion

F109

Identificac. motor R(L)

La resistencia del rotor resultante de la
medicion de corriente continua difiere
demasiado.

- Repetir la medicion
- Introducir datos de f

ual

F111

En la identificacion del motor ha aparecido un
fallo.

- Repetir la medicion

Identificacion del - Sir949=1 cables del motor
motor: DSP r949=1 Al aplicar impulsos de tensién no se
alcanza la intensidad requerida - Sir949= cargar el motor durante la
medicié ece el fallo nada mas iniciar
r949=2 (solo si P115=4) La desviacion i 6n del motor, controlar los cables
consigna-valor real de la velocidad, durante la del motor
medicion, es demasiado grande
=3 controlar los datos de la placa de
r949=3 (solo si P115=4) La corriente teristicas (la relacion Unominal / |
magnetizante resultante es demasiado I no corresponde con la inductividad
ltante)
r949=121 La resistencia del estator P12
se puede determinar correctamente
r949=124 La constante de tiempo
P124 se ha parametrizado con el va
r949=347 La caida de te
(P347) no se puede d correctamente
F112 Durante la medicion de uetividad o de la | - Repetir la medicién
L dispersién del motor se halproducido un fallo.
Identificacion del
motor: X(L)
F114 Automaticamente e - Con P115, seleccion de funcién = 2

DES. identificaciéon
motor

sobrepas%rse
conexion r dado una orden DES.
durante | % y desactiva la seleccién

recomenzar la "identificacién del motor en
reposo”. Se tiene que dar la orden de CON.
en el intervalo de 20 s después de aparecer el
mensaje de alarma AQ078 (= se prosigue con
la medicién en reposo).

- Anular la orden DES. y recomenzar la
medicion.

F116

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompa|

no en Kompakt

Vease lajdocumentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F118

Fallo de la tafjeta
teenolégica

ompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.
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Fallos y alarmas

N° de fallo

Causa

Medidas

F119

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F120

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F121

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase la documentacion,de | B.

F122

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la docume @aﬂeta TB.

F123

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase I:?o entacion de la tarjeta TB.

F124

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

& la documentacion de la tarjeta TB.

F125

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarje

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F126

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

F127

Fallo de la tarjeta
tecnologica

no en Kompakt PLUS

Véase la documenta@eta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F128

Fallo de la tarjeta
tecnologica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

naen Komp&d PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.
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N° de fallo

Causa

Medidas

F131

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F132

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F133

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase la documentacion,de | B.

F134

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la docume @aﬂeta TB.

F135

Fallo de la tarjeta
tecnoldgica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase I:?o entacion de la tarjeta TB.

F136

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

& la documentacion de la tarjeta TB.

F137

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarje

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F138

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

F139

Fallo de la tarjeta
tecnologica

no en Kompakt PLUS

Véase la documenta@eta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F140

Fallo de la tarjeta
tecnologica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

naen Komp&d PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.
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Fallos y alarmas

N° de fallo

Causa

Medidas

F143

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

F144

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

L 4

F145

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase la documentacién.de | B.

F146

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacion de la tarjeta TB.

Véase la docume @aﬂeta TB.

F147

Fallo de la tarjeta
tecnolégica

no en Kompakt PLUS

Véase la documentacioén de la tarjeta TB.

Véase I:?o entacion de la tarjeta TB.

F148

Componente funcional,
fallo 1

En el binector U061 existe una sefial activ

Q).

F149

Componente funcional,
fallo 2

En el binector U062 existe una sefial

Q).

F150

Componente funcional,
fallo 3

- Examinar la causa del fallo, véase el
a funcional 710.

Examinar la causa del fallo, véase el
diagrama funcional 710.

En el binector U063 existe.

.

F151

Componente funcional,
fallo 4

- Examinar la causa del fallo, véase el
diagrama funcional 710.

F152

Sefial de actividad
reiteradamente ilegal

- Examinar la causa del fallo, véase el
diagrama funcional 710.

actividadqa
haberse a

F153

Interrup. sefial de
actividad interface
herramienta

F244

Acoplamientogde
parametro er

Averiguar la causa del fallo, véase el diagrama
funcional 170

o de vigilancia de la interface
no se ha recibido ninguna
idad de la interface.

Ejecutar con la herramienta ciclicamente
tareas de escritura dentro del tiempo de
vigilancia. En cada tarea se debe incrementar
la sefial de actividad en 1.

en el acoplamiento de parametros
nterno.

Comparar las versiones software de la unidad
de control de impulsos y

software de funcionamiento respecto a los
parametros

de transmision.

solo Kom us
Si se repite cambiar el equipo.
F255 Se ha producido un fallo en la memoria - Desconectar y reconectar el equipo.
EEPROM. - Si reaparece el fallo: Cambiar CU (-A10) o
Fallo en EERROM aparato (forma constructiva Kompakt PLUS).
Tabla 12-1 N° de fallo, causas y medidas a tomar
Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio

12-13




Fallos y alarmas

03.2005

12.2

Alarmas

El mensaje de alarma: A = alarma/mensaje de alarma y un namero de
tres cifras aparece periddicamente en la visualizacion de servicio (en €l
display de la PMU). No se puede acusar el recibo de un mensaje de
alarma, esta desaparece por si sola cuando se elimina la causa.
Puede haber varios mensajes de alarma. En este caso, los mensajes
van apareciendo consecutivamente.

Cuando el convertidor opera con el panel de mando OP1S] el4fensaje
de alarma se visualiza en la linea inferior del display. Adicionalmente
se produce la intermitencia del LED rojo (véanse las instruceiones de

servicio OP1S).

N° de alarma

Causa

Medidas

A001

Nivel de tiempo

El grado de utilizacion del tiempo de calculo
es demasiado alto.

- Reducir la frecuencialde pulsacion.

- Procesar algunos blogues funcionales en un

sobrepasado a) Por lo menos 3 faltas de los niveles de nivel de tiempo Mas lento (parametro U950
tiempo T6 o T7 (ver parametros r829.6 a ff.).
r829.7)
b) Por lo menos 3 faltas de los niveles de
tiempo T2, T3, T4 o T5 (ver parametros r829.2
a r829.5)
A002 El arranque del anillo SIMOLINK no funcioha. ®jsControlar si hay interrupciones en el anillo
guiaondas.
Alarma arranque =J€ontrolar si esta sin tensién una SLB en el
SIMOLINK anillo.
- Controlar si esta defectuosa una SLB en el
anillo.
A003 El accionamiento no es sincronico/a pesarde | SIMOLINK (SLB):

Accionamiento no

haber activado la sincronizacién.
Posibles causas:

- Controlar r748 i002 e i003 = contador para
fallos CRC y timeout.

sincrénico - Comunicacion no estable (intefrupciones de | - Controlar la conexion del cable fibrodptico.
telegrama muy a menudo)- - Controlar P751 en el dispatcher (el conector
- Tiempos de ciclo de bus lent@s, (para tiempos | 260 tiene que estar enlazado);
de ciclo de bus altos o en‘lasincronizaciéon de | - Controlar P753 en el transceiver (el conector
niveles de tiempo lepfospla sineronizacion correspondiente SIMOLINK K70xx tiene que
puede durar, en el peor/de les casos, de 1-2 estar enlazado).
minutos).
- Enlace erréne0 del contador de tiempo (solo
si P754 %P746/T0).

A004 No funciona‘el arrangue del segundo anillo - Controlar si hay interrupcién en el anillo

Alarma arranque 2da.
SLB

SIMOLINK:

guiaondas

- Controlar si en el anillo hay una SLB sin
tension

- Controlar si en el anillo hay una SLB
defectuosa

A005

Acoplamiento saturado

Laelectronica de regulacion del
MASTERDRIVES MC consta de dos
mictoprocesadores. Solo se dispone de una
cantidad determinada de canales de
acoplamiento para el intercambio de datos
entre ambos procesadores.

La alarma indica que todos los canales estan
ocupados. Se ha intentado enlazar otro
conector que necesita un canal.

Ninguna

A014

Alarma simulacion
activa

La tension del circuito intermedio es, estando
activo el servicio de simulacion (P372 = 1),
distinta de 0.

- Poner P372a0

- Disminuir la tensién del circuito intermedio
(quitar la tensién de red para el aparato).
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Fallos y alarmas

N° de alarma

Causa

Medidas

A015

Alarma externa 1

La entrada de alarma 1 se ha activado. Esta
entrada es externa y se puede parametrizar.

Controlar:

- Si la conexién con la entrada digital
correspondiente esta interrumpida.

- Pardmetro P588 (Fte.no alarma ext.1).

A016

Alarma externa 2

La entrada de alarma 2 se ha activado. Esta
entrada es externa y se puede parametrizar.

Controlar:

- Si la conexién con la entrada digital
correspondiente esta interrumpida.

- Pardmetro P589 (Fte.np,alarma exti2).

A017 En los estados de LISTO se reconoce Causas/medidas: Véase FOL7
PARADA SEGURA.

Alarma PARADA

SEGURA activa

A018 La amplitud de sefial del resolver/encoder se | Causas/medidas: Véase'F@51

Adaptacién de
captador

encuentra en el campo critico.

En general se negesita hacer una nueva
inicializaciongdeyla pesicion de comienzo =>
DES./CON/tensién,o ir al ajuste de
accionamiente y regresar.

Si ya aparece lajalarma A18 al usar un
encoder en‘ehestado "listo" (r001 = 009),
significai que la amplitud de sefial de la pista
C€D'es demasiado pequefia, el enlace a la
pista CBypuede estar interrumpido o, se esta
usando un encoder sin pista CD.

Cuando se utiliza un encoder sin pista CD se
tiepe que ajustar correspondientemente P130.

A019

Datos del captador del
protocolo en serie
erréneos

En los captadores multiturn (SSI/Endat);
comunicacion defectuosa del protocolo‘en
serie.

<El protocolo en serie del captador multiturn no
funciona correctamente.
Causas/medidas: Véase F051

En general se necesita hacer una nueva
inicializacion de la posicion al comienzo =>
DES./CON. tension o ir al ajuste de
accionamiento y regresar.

A020

Adaptacion de
captador, captador
externo

La amplitud del encoderexternp,se encuentra
en el campo critico.

Causas/medidas: Véase F051

En general se necesita hacer una nueva
inicializacion de la posicion de comienzo =>
DES./CON. tension o ir al ajuste de
accionamiento y regresar.

A021

Datos del captador del
multiturn externo

En la sectienciaide ejecucion del protocolo en
serie hacia tin,codificador rotatorio
(captadores multiturn: SSI/Endat) ha
apagecidowun fallo.

El protocolo en serie del captador multiturn no
funciona correctamente.
Causas/medidas: Véase F051

erréneos En general se necesita hacer una nueva
inicializacion de la posicion al comienzo =>
DES./CON. tension o ir al ajuste de
accionamiento y regresar.

A022 Se hasisobrepasado el umbral que genera una | - Medir temperatura de ventilacion y

Temperatura del
ondulador

alarima.

ambiental.

- Para theta > 45 °C (Kompakt PLUS) 0 40 °C
atender a las curvas de reduccion.

- Controlar si funciona el ventilador.

- Controlar si en la entrada de aire o en los
orificios de salida hay suciedad.

A023

Temperatura del motor

Se ha sobrepasado el umbral parametrizado
(P380) que genera una alarma.

-Controlar el motor (carga, refrigeracion etc.).
Leer la temperatura del momento en r009
(Temp.motor).

Siemens AG

6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio

12-15




Fallos y alarmas

03.2005

N° de alarma

Causa

Medidas

A025

Convertidor: 12t

Si se mantiene el estado de carga, se produce
una sobrecarga térmica del convertidor.

El convertidor reduce el limite del valor
absoluto de intensidad (P129).

-Reducir la carga del convertidor

- Controlar r010 (Utiliz.convertidor)

A028

Contador de
diagnésticos

El valor de posicion de un captador (captador
del motor o externo) ha sido incorrecta en uno
0 mas ciclos.

Puede ser causado si el impulso cero corrige
la posicién inicial de la pista C/D, o por
interferencias ENC o por un falso contacto.

A partir de una cantidad determinada de
anomalias, se genera el fallo F51 con su valor
de fallo correspondiente.

Como test se puede provocar el fallo F51
ajustando P847=2, para obtener informacion
sobre el valor de fallo r949.

También se pueden ver los indices de r849
para saber en que contadores de diagnosticos
se han captado fallos.

Si para esa fuente de falles n@,sé quiere que
aparezca la alarma A28, hay,quegpaner el
indice correspondiente en,P848,a 1.

A029

Motor: 12t

Se ha sobrepasado el valor limite
parametrizado para la vigilancia 12t del motor.

-Se sobrepasa la altefiragion de carga del
motor.

Controlar los parametros:
P382 Refrig:motor:

P383 Tempumot. T1
P384 Ldmycargaymot.

A032

PRBS Overflow

Al registrar con el generador de ruidos PRBS
se ha producido un desbordamiento

Repetir el registro con amplitudes menores

A033

Sobrevelocidad

Se ha sobrepasado la velocidad maxima
positiva o0 negativa.

- Aumentar la velocidad maxima
correspondiente.

=DBisminuir la carga generatorica (véase
diagrama funcional 480).

A034

Desviacién consigna /
real

Bit 8 en r552: palabra de estado 1 del Canal de
consigna. El resultado de la diferenciagentrejel
valor real y la consigna de la frecuéncia‘es
mayor que el valor parametrizado,'y ha
transcurrido el tiempo de vigilancia dejla
regulacion.

Controlar:
- Si la demanda de par es muy elevada.

- Si el motor se ha configurado demasiado
pequefio.

- Aumentar: P792 (Dsv.cna-real: freq./vel.) o
P794 (T.desv.cna-real).

A036

Mensaje de acuse del
freno “freno todavia
cerrado”

El mensaje de acusefdelfreno'muestra el
estado: “freno todavia cerrado”.

- Controlar mensaje de acuse del freno (véase
diagrama funcional 470).

A037

Mensaje de acuse del
freno "freno todavia
abierto”

El mensaje de,acuse’del freno muestra el
estado: "ffeno tadavia abierto".

- Controlar mensaje de acuse del freno (véase
diagrama funcional 470).

A042

Vuelco o bloqueo en el
motor

Vuelco agbloqueo en el motor.

lza, apaficion de la alarma no se puede
infldenciar con P805
"Tigmp.vuelco/Tiemp.bloquea”, sino con P794
"Fiempo desviacién consigna-real”

Controlar:
-Si esté blogueado el accionamiento.

-Si hay un vuelco en el accionamiento.

A049
Ningun esclavo

no en Kompakt PEUS

En 1/0 en serie (SCB1 con SCI1/2): no hay
conectado ningun esclavo, el cable fibro6ptico
esté roto o el esclavo no tiene tension.

P690, Config. EA-SCI.
- Examinar esclavo.

- Examinar el cable.

A050
Esclavo erréneo

noyen'\Kompakt PLUS

En I/O en serie: la cantidad o el tipo de los
esclavos existentes no corresponde a la
parametrizacién dada. Se han parametrizado
entradas o salidas analogicas o digitales para
las cuales no existe un medio fisico.

- Examinar pardmetro P693 (salidas
analogicas), P698 (salidas digitales).

- Examinar los enlaces: Conectores
K4101...K4103, K4201...K4203 (entradas
analdgicas) y binectores B4100...B4115,
B4120...B4135, B4200...B4215,
B4220...B4235 (entradas digitales).
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Fallos y alarmas

N° de alarma Causa Medidas

A051 En la comunicacion Peer se ha seleccionado | - Adaptar las velocidades de transmision de
una velocidad de transmisién demasiado las tarjetas SCB conectadas. P701: Vel.

Velocidad de grande o diferente. transm. SST/SCB.

transmisiéon Peer

no en Kompakt PLUS

A052

Longitud PZD Peer
(PZD=datos de
proceso)

no en Kompakt PLUS

En la comunicacién Peer se ha ajustado una
longitud PZD demasiado grande (>5).

- Reducir la cantidad de palabras de datos de
proceso. P703: Cantidad PZD SST/SCB.

A053
Long. Peer incorrecta

no en Kompakt PLUS

En la comunicacion Peer no corresponde la
longitud PZD del emisor con la del receptor.

L 4
e

- lgualar la cantidad de b% | emisor y
del receptor. P703: Canti ZD SST/SCB.

A057

Parametro TB (TB =
technol. board)

no en Kompakt PLUS

Aparece cuando hay una TB registrada y a
disposicién, pero las tareas de parametro de
la PMU, SST1 o0 SST2 no las responde la TB
en el intervalo de 6 s.

A061

Alarma 1 componentes
funcionales

En el binector U065 se encuentra una sefial
activa (1).

A062

Alarma 2 componentes
funcionales

En el binector U066 se encuentra una s
activa (1).

- Cambiar confi@B (software).

causa de alarma , véase el
cional 710.

inar la causa de alarma , véase el
rama funcional 710.

A063

Alarma 3 componentes
funcionales

En el binector UO67 se encuentra un
activa (1).

A064

Alarma 4 componentes
funcionales

- Examinar la causa de alarma , véase el
diagrama funcional 710.

En el binector U068 se e
activa (1).

- Examinar la causa de alarma , véase el
diagrama funcional 710.

AQ072

Registro caracteristica
de rozamiento

Se ha seleccionado
la caracteristica de
conectado el acgci

e dala orden CON en el
S| o0s se interrumpe el
de la caracteristica de

Indicaciofi Si
intervalo
registro

Conectar el convertidor (estado del
convertidor °014).

A073

Interrupcién registro
caracteristica de

roz on el fallo F099
Se h ido el registro automatico de la
o de rozamiento (orden DES o

Eliminar la causa que produjo el fallo y
reconectar el convertidor.

rozamiento I n: Si no se reconecta el convertidor
intervalo de 5 minutos se interrumpe el
registro automatico de la caracteristica de
amiento (F099).

A074 egistro incompleto de la caracteristica de Liberar los dos sentidos de giro.

rozamiento. Ajustar los limites de velocidad de modo que
Registro in leto No es posible registrar completamente la sean accesibles todos los puntos de la curva
caracteristica caracteristica de rozamiento, en ambos caracteristica.
rozamiento sentidos de giro, por faltar liberaciones o a

causa de limitaciones.

L 4
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N° de alarma

Causa

Medidas

A075

Desviacién Ls,Rr

Los valores de la medicion de dispersion o de
la medicion de resistencia del rotor difieren
demasiado.

-Si algunos valores de medicion difieren
mucho de los valores medios,
automaticamente son excluidos del calculo
(para RI) o se queda el valor de la
parametrizacion automatica (para Ls).

-Solo es necesario hacer un examen de
verosimilitud para los resultados cuando se
trata de accionamientos con altas exigencias
de par o exactitud de velocidad.

A078

Medicién en estado de
reposo

Al conectar el convertidor se realiza la
medicion en reposo. EL motor puede girar
durante la medicién varias veces en una
direccion determinada.

En el caso de poder realizar lafmedigion en

reposo sin peligro:

- Conectar el convertid

A081

Alarma CB

La siguiente descripcion se refiere a la primera
CBP. Véanse las Instrucciones de servicio de
la tarjeta CB cuando se trate de otra CB o TB.

La combinacién de bytes indicadores que
emite el maestro DP en el telegrama de
configuracién no es congruente con la
combinacion de bytes permitida. (Véanse las
tablas 8.2-12 en el capitulo 8 del compendio).
Consecuencia :

No se establece el contacto con el maestro
PROFIBUS.

Configurar de nuevo

A082

Alarma CB

La siguiente descripcion se refiere a la pri
CBP. Véanse las Instrucciones de servici

En el telegrama de configuraciéon del m
DP no hay ningun tipo de PPO valido.
Consecuencia :

No se establece el contacto con e
PROFIBUS.

A083

Alarma CB

La siguiente descripcion sg

recibe no son validos
completa STW1=

A084

Alarma CB

Véanse las instrucciones de servicio de la
tarjeta CB.

a interrumpido la circulacion del

rama entre el maestro y la CBP (por

plo: rotura de cable, enchufe de bus o
maestro desconectados).

Consecuencia:

Si P722 (P695) es distinto de cero, se genera
el fallo FO82.

el

Véanse las instrucciones de servicio de la
tarjeta CB.

A085

Alarma CB
L 4

La siguiente descripcion se refiere a la primera
CBP. Véanse las Instrucciones de servicio de
la tarjeta CB cuando se trate de otras CB o
TB.

La CBP no genera esta alarma.

Véanse las instrucciones de servicio de la
tarjeta CB.
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Fallos y alarmas

N° de alarma Causa Medidas

A086 La siguiente descripcion se refiere a la primera | Véanse las instrucciones de servicio de la
CBP. Véanse las Instrucciones de servicio de | tarjeta CB.

Alarma CB la tarjeta CB cuando se trate de otras CB o
TB. O
Interrupcién en el contador Heart-Beat. El
contador de la unidad base no incrementa. Se
interrumpe la comunicacion CBP <--> tarjeta
base. &

A087 La siguiente descripcion se refiere a la primera | Véanse las instrucciones de servicio de la
CBP. Véanse las Instrucciones de servicio de | tarjeta CB.

Alarma CB la tarjeta CB cuando se trate de otras CB o
TB. \
Error en el software del administrador DPS de
la CBP.

A088 Véase el manual del usuario de la tarjeta CB. | Véase el manual S| e la tarjeta CB.

Alarma CB

A089 Véase el manual del usuario de la tarjeta CB. | Véase el m ario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda tarjeta CB

Alarma CB corresponde a la A81 de la primera tarjeta CB.

A090 Véase el manual del usuario de la tarjeta CB. | Véas nuabdel usuario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda tarjeta CB

Alarma CB corresponde a la A82 de la primera tarjeta CB.

A091 Véase el manual del usuario de la tarjeta CB. nual del usuario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda tarjeta CB

Alarma CB corresponde a la A83 de la primera tarjeta

A092 Véase el manual del usuario de la tarjet; el manual del usuario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda tarjeta CB

Alarma CB corresponde a la A84 de la primera tarj

A093 Véase el manual del usuario de la tarje B. | Véase el manual del usuario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda tarjeta CB

Alarma CB corresponde a la A85 de la primer, @;,_

A094 Véase el manual del usuariogde Véase el manual del usuario de la tarjeta CB.
La alarma de la segunda

Alarma CB corresponde a la A86 de ra tarjeta CB

A095 Alarma de la segund ] Véase el manual del usuario de la tarjeta CB.
Corresponde a la A87 era tarjeta

Alarma CB CB.
Véase instruccione
CB.

A096 Véase el manu Véase el manual del usuario de la tarjeta CB.
La alarma de |

Alarma CB correspofide a 88,de la primera tarjeta CB.

A097 Véase el suario de la tarjeta TB. | Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

A098
Alarma 1 TB

no en Kompakt

VEéase anual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

ease el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Alarma 1 TBy

0 en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.
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A101
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

A102

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB:

Alarma 1 TB

4
no en Kompakt PLUS
A103 Véase el manual del usuario de la tarjeta TB. | Véase el manual del usuario jeta TB.

Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

A104
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del

la tarjeta TB.

A105
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el

nual usuario de la tarjeta TB.

A106
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

A107
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjet;

A108
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

nual del usuario de la tarjeta TB.

ase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usua

G,

A109
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual de

2 2

A110
Alarma 1 TB

no en Kompakt PLUS

la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el{ suario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Alll
Alarma 1 TB

no en Kompakt

no en Kompak

VEéase

anual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

ase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Al113
Alarma 2 TBy

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.
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All4
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

A115

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB:

Alarma 2 TB

4
no en Kompakt PLUS
Al116 Véase el manual del usuario de la tarjeta TB. | Véase el manual del usuario jeta TB.

Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

A117
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del

la tarjeta TB.

Al118
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el

nual usuario de la tarjeta TB.

Al119
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Al120
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjet;

Al21
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

nual del usuario de la tarjeta TB.

ase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usua

G,

A122
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual de

2 2

A123
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el{ suario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Al24
Alarma 2 TB

no en Kompakt

no en Kompak

VEéase

anual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

ase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

A126
Alarma 2 TBy

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.
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Al127 Véase el manual del usuario de la tarjeta TB. | Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Al128
Alarma 2 TB

no en Kompakt PLUS

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB.

Véase el manual del usuario de la tarjeta TB:

A129

Eje inexistente, bloque
datos de maquina 1 =
0

El dato de maquina 1 (tipo de transductor de
desplazamiento/tipo de eje) es 0 (no hay eje).

Consecuencia:
Se impide el manejo del eje, el regulador de
posicion se desconecta.

-Para poder manejar el eje s
al dato de maquina 1 u lo

A130

No existen condiciones
para servicio
(funcionam.)

Al prescribir una orden de desplazamiento ha
faltado el mensaje de acuse "en servicio
[IOP]". Las siguientes causas impiden el
mensaje de acuse "en servicio" (bit de estado
2, véase el diagrama funcional lamina 200) :

- No estan activadas las sefiales de mando
DES.1 [OFF1], DES.2 [OFF2], DES.3 [OFF3]
y/o la liberacion del regulador [ENC].

- No estan activadas las sefiales de mensaj
de acuse DES.2 [OFF2] y/o DES.3 [OFF3]

- Hay un fallo [FAULT].

Consecuencia:
Se impide la orden de desplazamie

- Prescribir las se S .
[OFF1], DES.2 [OFF S.3 [OFF3]yla
liberacién del re dor/ [ENC].

- Si faltan se s de mensaje de acuse
DES.2 [O /o DES.3 [OFF3] examinar la

palabr; 1(diagrama funcional
MAS S, lamina 180).
i ndmero de fallo [FAULT_NO]

tente y después con la sefial de mando:

ra volver al estado "en servicio [IOP]", se
lene que quitar y volver a activar la orden
DES.1 [OFF1].

- Examinar en el programa del usuario la
activacion de la sefial de mando DES.1
[OFF1].

A131 Durante la ejecucion de una ordenide
desplazamiento se ha activ la seii

Falta DES.1 mando DES.1 [OFF1].
Consecuencia:
El accionamiento se para,a t s de una
rampa (P464: tiempo de leracion)
después se produce q de los
impulsos. Esto tamhié ido aunque
P443 = 0 (diagrama al 310) y se utilice
el bypass del g e rampas (diagrama
funcional@20).

A132 Durante la ciénsde una orden de
desplazamien ha activado la sefial de

Falta DES.2 2

mando [OFF2].

- Dukan jecucion de una orden de

desplazamiento se ha activado la sefial de
saje)de acuse DES.2 [OFF2].

ecuencia:
e produce instantaneamente el bloqueo de
ulsos. Si el motor no estéa frenado gira
hasta pararse por si mismo.

- Examinar en el programa del usuario la
activacion de la sefial de mando DES.2
[OFF2] .

- Si falta la sefial de mensaje de acuse DES.2
[OFF2], examinar la palabra de mando 1
(diagrama funcional MASTERDRIVES, lamina
180).

Indicacion:

Para volver al estado "en servicio [IOP]" se
tiene que quitar y volver a activar DES.1
[OFF1].
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A133 - Durante la ejecucién de una orden de - Examinar en el programa del usuario la
desplazamiento se ha activado la sefial de activacion de la sefial de mando DES.3
Falta DES.3 mando DES.3 [OFF3]. [OFF3] .
- Durante la ejecucién de una orden de - Si falta la sefial de mensaje de acuse DES.\3
desplazamiento se ha activado la sefial de [OFF3] examinar la palabra de mando 1
mensaje de acuse DES.3 [OFF3]. (diagrama funcional MASTERDRIVES, lamina
180).
Consecuencia: ¢
El motor se frena en limite de intensidad. Indicacion:
Después se produce el bloqueo de impulsos. | Para volver al estado "en se 1" se
tiene que quitar y volve 1
[OFF1].
Al134 Durante la ejecucion de una orden de - Examinar en el progr uario la

Falta sefial para
liberacion de regulador
(ENC)

desplazamiento se ha activado la sefial de

mando liberacion del regulador [ENC] (bit 3,
"liberacion del ondulador”; véase diagrama
funcional, ldmina 180)

Consecuencia:

Se produce instantdneamente el bloqueo de
impulsos. Si el motor no esta frenado gira
hasta frenarse por si mismo.

activacion de la sefial o liberacion del

regulador [ENC].

Al135

Valor real de posicién
incorrecto

El valor real de posicion proveniente de la
deteccion de posicion (B0070 / BO071) es
incorrecto.

Al136

Cambio bloque datos
de maquina 1, RESET
necesario

Se ha cambiado el dato de maquina 1 (tip
transductor de desplazamiento/tipo de ej

Consecuencia:
Se impide la activacion de las 6rde
desplazamiento.

Al137

Asignacion de eje
errénea.

nlaces de BO070 y BO071.

| taco de localizacion y la tarjeta
acion.

inar el conductor del taco.

i se modifica el dato de maquina 1, se tiene

resetear tecnologia” [RST], o desconectar y
reconectar la alimentacién de la electrénica
del MASTERDRIVES.

A varios ejes se le ha dad
asignacion de eje (dato d
(Solo M7, sin relevancia
opcion tecnoldgica FO

Consecuencia:

A138

Asignacién de eje
avance por rodillos
erronea

- Cada uno de los ejes de un M7-FM tiene que
tener una asignacion propia claramente
definida. No se permite p. ej. definir dos ejes
como eje X.

plazamiento para
transductor de
desplazami ental o absoluto (dato
de maquifia 1 0 2) incluye un nimero de
eje a definido como avance por rodillos

evancia cuando se usa la

los tipos de ejes eje ca

loque de datos de desplazamiento para el
e avance por rodillos (dato de

ina 1 = 3) incluye:

gun namero de eje (X, Y, Z...).

namero de eje incorrecto.

Consecuencia:
Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento.

- Tipo de eje 1 6 2: En el blogue de datos de
desplazamiento no debe haber ningiin nimero
de eje definido como avance por rodillos (solo
M7).

- Tipo de eje 3: En cada uno de los juegos de
datos de desplazamiento se tiene que poner el
namero de eje del avance por rodillos.
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A140

Distancia de arrastre
"reposo”

En el estado de reposo se ha sobrepasado el
limite de distancia de arrastre para el reposo:

- Se ha determinado incorrectamente la
"vigilancia de distancia de arrastre en reposo”
(dato de maquina 14).

- Se ha definido la "posicién alcanzada dentro
del intervalo de paro exacto" (dato de maquina
17) mayor que la "vigilancia de distancia de
arrastre en reposo” (dato de maquina 14).

- El eje ha sido sacado mecéanicamente de su
posicién.

Consecuencia:

Se desconecta la regulacién de posicién y el
eje se frena con la rampa de deceleracion
prevista para fallos (dato de maquina 43).

- Examen y correccion de los
correspondientes datos de maquina.

- Optimacion del regulador de
velocidad/regulador de intensidad.

- Eliminar el problema mecéanico.

Al41

Distancia de arrastre
"desplazamiento”

Durante el movimiento de desplazamiento se
ha sobrepasado el limite de la distancia de
arrastre para el desplazamiento.

- Definicion incorrecta de la "vigilancia de la
distancia de arrastre en desplazamiento” (dato
de méaquina 15).

- La mecénica no puede seguir la prescrip
del regulador de posicion.

- Valores reales de posicién no validos.

- Optimizacion defectuosa del regulador
posicién o del regulador de veloci

- La mecénica se mueve ¢ itud
bloquea.

Consecuencia:

Se desconecta la regulas de'posicion y se
frena el accionamient mpa de
deceleracion prevista os (dato de

maguina 43).

- Exameny Cl e los
correspondiente tos de maquina.
iflar, valapreal (Modo con regulacién de

ptador de posicion; examinar
uacioén y cable del captador.

cién del regulador de posicion o del
dor de velocidad.

aminar la mecanica.

Al42

Alcanzada la posicion:

vigilancia de tiempo

"Posicién alca
paro exa@o" n

"posicion al ada de
vigilancia|

- Int lo aro exacto para posicion
alc 0 de maquina 17) demasiado
p f

de vigilancia para posicion

zada (dato de maquina 16) demasiado
or

- Regulador de posicion o de velocidad no
optimados.

- Causas mecanicas.

Consecuencia:
La regulacién de posicién se desconecta.

- Examen y correccion de los
correspondientes datos de maquina.

- Optimacién del regulador de posicién o del
regulador de velocidad.

- Examinar la mecanica.
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A145

Blogueo valor real
inadmisible: paro del
eje

Se ha activado la entrada digital con la funcion
"bloquear el valor real" estando el avance por
rodillos en movimiento.

Consecuencia:

El movimiento del eje se para con la rampa de
retardo, la funcién "bloquear el valor real" no
se lleva a cabo.

- La entrada digital "bloquear el valor real" solo
se debe activar cuando el eje esta en reposo.

A146

Direcciéon de

movimiento inadmisible

El posicionamiento se ha interrumpido. Si este
continua en la seccion de interrupcion, el
avance por rodillos se desplazaria en la
direccion contraria para lograr el punto de
posicion que ha sido programado. Esto, sin
embargo, no es posible debido a que se ha
prefijado el dato de maquina 37
(comportamiento después de interrupcion).

El que se sobrepase el punto de posicion
cuando se ha interrumpido el posicionamiento
se puede deber a varias causas:

- Parada natural del motor.

- Se ha procesado intencionalmente, por
ejemplo, en el modo operativo "Ajuste”

Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje.

-Antes de continuar con el modo operativog
"Ajuste": colocar el eje delante de la posicion
objetivo.

o
Q
G

A148 El valor de funcionamiento del freno es fallo no deberia aparecer. Le sirve al
ejemplo si hay un almacenamiento RAM are de la tecnologia como paro de
Retardo =0 defectuoso o un error en el firmware de ergencia.
tecnologia. - Cambiar hardware (M7; MCT)
Consecuencia:
Se desconecta la regulacién de i |
accionamiento se frena conl'la p
deceleracién prevista pa @ dato de
maguina 43).
A149 Fallo interno del so delaytecnologia - Este fallo no deberia aparecer. Le sirve al

Trayecto de
desplazamiento
residual negativo

Consecuencia:
Se desconecta la reg

A150

Asignacion eje
esclavo- maestro no
correspondiente

software de la tecnologia como paro de
emergencia.

El program desplazamiento seleccionado
tiene un &o gue ya estéa siendo usado
por otr aestro (solo M7, sin relevancia
cua e a opcion tecnolégica FO1).

Ejemplo;
rograma de desplazamiento 1, arranca en

contiene juegos de datos para los

XeY.

grama de desplazamiento 2, arranca en

je Z, y contiene juegos de datos para los

ejesZeY.

El programa de desplazamiento 2 es

rechazado con la alarma 150 ya que el eje Y

ya esta siendo utilizado por el programa 1.

Consecuencia:
Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento.

- Un eje esclavo no puede ser utilizado por
varios programas de desplazamiento a la vez.
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A151

Modo de operacion eje
esclavo inadecuado

Al eje esclavo que necesita el eje maestro no
se le ha dado la orden de que trabaje en el
modo de operacion "esclavo” (solo M7, sin
relevancia cuando se usa la opcion
tecnolégica F01).

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- El eje esclavo tiene funcionar en el modo de
operacion "esclavo”.

A152

Cambio del modo de
operacion en el eje
esclavo

Durante el movimiento de desplazamiento se
desactivo el modo de operacién "esclavo” en
el eje esclavo (solo M7, sin relevancia cuando
se usa la opcion tecnolégica FO1).

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- El eje esclavo tiene que per enel
modo de operacioén "esclavo’

A153

Existe un fallo en el eje
esclavo

En el eje esclavo que necesita el eje maestro
se ha generado una alarma (solo M7, sin
relevancia cuando se usa la opcion
tecnoldgica FO1).

Consecuencia:
Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

A154

Servicio de
seguimiento en el eje
esclavo activo

En el eje esclavo que necesita el eje magstro
esté activa la sefial de mando: servicio
seguimiento [FUM].

Uno de los ejes esclavos conectados |
servicio de seguimiento no puede s
accionado por el eje maestro (solofM7,
relevancia cuando se usa la i0
tecnoldgica F01).

Consecuencia:
Se impide o se interru
del programa de desplaz

3) cesamiento
i El eje se

rograma de
se puede realizar cuando

ctivar el modo operativo "seguimiento”
| eje esclavo.

A155

RESET en el eje
esclavo activo

«é do: reset [RST]. El

con "resef; activa

cuando se 6n tecnoldgica F01).
Conse ia:
Sei interrumpe el procesamiento

para comyla rampa de retardo.

- Quitar en el eje esclavo la sefial de mando
Reset [RST].

A156

Tipo de eje (MD 1) d
eje esclavo inadmisib

rrancado un programa de desplazamiento
se encuentra un eje esclavo del tipo

ce por rodillos (solo M7, sin relevancia

do se usa la opcion tecnolégica F01).

La alarma se da en el eje maestro e indica
gue hay un tipo de eje en el eje esclavo que
no es admitido.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Los ejes del tipo "avance por rodillos" solo se
pueden usar en programas de desplazamiento
propios para este tipo.
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A160

Velocidad para "Ajuste”

El valor de velocidad que se ha definido para
el nivel seleccionado [F_S] (nivel 1 6 2) en el
modo de operacién Ajuste es cero.

- Introducir valores de velocidad permitidos
para los niveles 1 y/o 2.
Los valores admitidos se encuentran entre

=0 0,01 [1000*LU/min] y la velocidad de
Consecuencia: desplazamiento maxima (dato de maquina
Se impide el movimiento del eje. 23).
LU: unidades de longitud.
A161 El valor de velocidad definido para la - Introducir el valor de velocidad permitido
"velocidad de arranque: punto de referencia” para la velocidad de arranque. Los valores
"Velocidad de (dato de maquina 7) es cero. admitidos se encuentran entre 0,01

arranque: punto de
referencia” = 0

Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje.

[1000*LU/min] y la velocidad gle
desplazamiento maximay(date,dé'maquina
23).

LU: unidades de longituds

Al162

"Velocidad de
reduccion: punto de
referencia” = 0

El valor de velocidad definido para "velocidad
de reduccion: punto de referencia" (dato de
maquina 6) es cero.

Consecuencia:
Se impide o se para el movimiento del eje.

- Introducir el valor degvelgeigad permitido
para la velocidad de reducciaon. Los valores
admitidos se encuéntran‘entre 0,01y
1000[1000*LU/min].

LU: unidades delengitud:

A165

N°de juego de datos
desplazamiento MDI

El nimero del bloque de datos de
desplazamiento MDI [MDI_NO] que se ha
definido con las sefiales de mando es mayor
de 11.

- Prescribirlun nimero de bloque de datos de
desplazamiento MDI [MDI_NOJ) entre 0 y 10.

inadmisible
Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje.
A166 En el modo de operacién MDI se ha dado fa =mCumplir con el orden de transmisién de datos
sefial de mando "arranque" [STA] antes gde y con‘el arranque del eje.
Posicion MDI transmitirle un valor de posicién al bloque de
inexistente datos de desplazamiento MDI que se ha
seleccionado.
Consecuencia:
Se impide el movimiento delgje.
A167 En el modo de operacion MDI se\ha dado la - Cumplir con el orden de transmisién de datos
sefial de mando "arranqde” [STA] antes de y con el arranque del eje.
Velocidad MDI transmitirle un valor de velagidad al bloque de
inexistente datos de desplazamiento,MDgue se ha
seleccionado.
Consecuencia:
Se impide el moyimiento del eje.
A168 En el bloque de datosgde desplazamiento MDI | - La funcién MDI "al vuelo" solo permite G90

MDI "al vuelo" no esta
permitido con G91

se ha pregjustado G91/(dimension
incremental)ieomonprimera funcion G para la
funcién MDI "aluelo".

Consecuenciag
Se_impidejelanovimiento del eje o se para con
laframpayde retardo.

(medida absoluta) como primera funcion G.

A169

No hay condicién de
arranque para MBI
"al vuelo"

Haysido activada la sefial de mando "poner
eje a'posicion original" [RST].

Ha/sido excitada la sefial de mando "servicio
de seguimiento” [FUM].

Consecuencia:
La funcién MDI "al vuelo" no se lleva a cabo.

- Alimentar correctamente las sefales de
mando.

A170

Modo de oper. bloque
unico: no hay,
bleg.dat.despl.

En el modo de operacién: bloque Unico se ha
activado un blogue de datos de
desplazamiento a pesar de que aun no se ha
transmitido ninguno.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del bloque de
datos de desplazamiento.

- Transmitir el bloque de datos de
desplazamiento.
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A172

No hay n°de programa
de desplazamiento

El nimero de programa de desplazamiento
que se ha definido con [PROG_NQ] para el
modo de operacién "automatismo” no se
encuentra en la memoria de la tecnologia.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

- Transmitir el programa de desplazamiento a
la tecnologia.

- Preseleccionar correctamente el nimero de
programa de desplazamiento.

Al173

N°de programa de
desplazamiento

El nimero de programa de desplazamiento
gue se ha definido con [PROG_NQ] para el
modo de operacién "automatismo" es
inadmisible.

- Los nimeros de programa de
desplazamiento permitidos se encuentran
entre 1y 200.

inadmisible
Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.
Al74 Durante el procesamiento del programa de - Durante el procesamientegdel programa de

Cambio de n° de
programa durante el
desplazamiento

desplazamiento se ha cambiado el nimero de
programa de desplazamiento [PROG_NO].

Consecuencia:

Se interrumpe el procesamiento del programa
de desplazamiento y el eje/los ejes se paran
con la rampa de retardo.

desplazamiento,no se‘debe de cambiar el
nimero de programa.

Al175

Final juego datos de
desplazamiento sin
programar

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado no se ha cerrado con la
identificacién de secuencia "0".

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en‘€hcual
el decodificador de bloques de datosgde
desplazamiento a detectado el fallg:

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe@ el procesamiento
del programa de desplazamiento. Los ejes en
movimiento se paran con,la rampa de retardo.

-JAjustar correctamente el bloque de datos de
desplazamiento.

=El‘Gltimo bloque de datos tiene que tener
comoridentificacion de secuencia "0".

AL177

N° prog. de despl.
"avance de bloque" no
existe

No existe el nimero de programa’de
desplazamiento paragelprograma principal
(nivel 0) que se transmite com la funcion
"avance de bloque’.

Consecuencia
Se impide eljprocesamiento del programa de
desplazamientol

- Prescripcion de un nimero de programa
principal existente.

Al178

N° prog. de despl.
"avance de bloque" no
permitido

El ndmere de programa de desplazamiento
para gljprograma principal (nivel 0) que se ha
transmitide,cen "avance de bloque" no es
igbal al pimero de programa de
desplazamiento que se ha seleccionado.

4Para la funcion "avance de bloque
automatico" no se conoce ninguna posicién
déinterrupcion (no se ha producido ninguna
interrupcion del programa).

- Para la funcién "avance de blogue
automatico" esta almacenado como posicién
de interrupcion otro nimero de programa.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

Para la funcién "avance de bloque" se tiene
que prescribir como n° de programa de
desplazamiento para el programa principal el
n° de programa de desplazamiento que se ha
seleccionado [PROG_NO].
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Al179

No hay n° prog.de
despl. "avance de

El nimero de subprograma para el nivel 1 6 el
nivel 2 que se ha transmitido con la funcion
"avance de bloque" no existe .

Consecuencia:

- Para que se realice la funcion "avance de
bloque" se tiene que preajustar como nimero
de subprograma para el nivel 1 6 el nivel 2 un
namero de programa de desplazamiento

blog."nivel1/2 o ) existente.
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.
A180 El nimero de subprograma para el nivel 1 que | - Para que se realice la funcién "avance de
se ha transmitido con la funcién "avance de bloque" se tiene que preajustar como nimero
N° prog.de bloque" no es igual que el nimero de de subprograma para el nivel 1, el nimero de

despl."avance de
bloque" nivel 1<>tarea

subprograma en el bloque de datos de
desplazamiento.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

subprograma que se da en el blogue de datos
de desplazamiento.

Al181

N° prog.de
despl."avance de
bloque" nivel 2<>tarea

El nimero de subprograma para el nivel 2 que
se ha transmitido con la funcién "avance de
bloque" no es igual que el nimero de
subprograma en el bloque de datos de
desplazamiento.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

- Para que se realice I flincion "avance de
blogue" se tiene quelpreajiitar como nimero
de subprograma,para elmivel 2 el nUmero de
subprograma que'se da en el bloque de datos
de desplazamiento.

A183 El nimero del bloque de datos de -\Rara que se realice la funcion "avance de
desplazamiento para el programa principal blogue" seftiene que preajustar como nimero
No hay n°® (nivel 0) que se ha transmitido con la funcién delblogue de datos de desplazamiento para el
blog.dat.despl. "avance | "avance de blogue" no existe en el programa. ®sprograma principal un ndmero de bloque
de blog."nivel 0 principal. existente.
Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.
A184 El nimero del bloque de datos de - Para que se realice la funcién "avance de

N°bl.dat.despl."avan.
de blg." nivelO: sin
llam.SP

desplazamiento para el programaprincipal
(nivel 0) que se ha transmitiflo“¢en la fun¢ion
"avance de bloque" no ingluye ninguna
llamada de subprograma‘parasl nivel 1.

Consecuencia:
Se impide el procesamientoidel programa de
desplazamiento.

blogue" - si se debe llevar a cabo un "avance
de blogue" en el nivel de subprograma 1- se
tiene que preajustar como nimero de bloque
de datos de desplazamiento para el programa
principal (nivel 0) un nimero de bloque de
datos con llamada de subprograma.

A185 El nimero del bloque de datos de - Para que se realice la funcién "avance de
desplazamientopara elnivel 1 de blogue" se tiene que preajustar como nimero
No hay n°® subprograma que se ha transmitido con la de bloque de datos de desplazamiento para el
blog.dat.despl. "avance | funcién "avancede bloque" no existe en el subprograma (nivel 1) un nimero de bloque
de blog."nivel 1 subprogramat de datos existente en ese subprograma.
Consecuencia:
Se impide el'procesamiento del programa de
desplazamiento.
A186 El'nimero del bloque de datos de - Para que se realice la funcién "avance de

N°bl.dat.despl."avan.
de blg." nivell: sin
llam.SP

desplazamiento para el nivel 1 de
subpregrama que se ha transmitido con la
funeion "avance de bloque" no incluye ninguna
llamada de subprograma para el nivel 2.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

bloque" - si se debe llevar a cabo un "avance
de blogue" en el nivel de subprograma 2- se
tiene que preajustar para el nivel 1 como
namero de bloque de datos de
desplazamiento un nimero de bloque de
datos con llamada de subprograma.

A187

No hay n°®
blog.dat.despl.
"ayance de blog."

El nimero del bloque de datos de
desplazamiento para el nivel 2 de
subprograma que se ha transmitido con la
funcién "avance de blogue" no existe en el
subprograma.

- Para que se realice la funcién "avance de
blogue" se tiene que preajustar como nimero
de blogue de datos de desplazamiento para el
nivel 2 de subprograma un nimero de bloque
de datos existente en ese subprograma.

nivel 2 .
Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio

12-29




Fallos y alarmas

03.2005

N° de alarma

Causa

Medidas

A188

N°de ciclos.res."
avance de blog."
nivell/2no perm.

El nimero de iteraciones restantes para el
nivel de subprograma 16 2 que se ha
transmitido con la funcién "avance de bloque"
es mayor que el nimero de iteraciones que se
ha programado.

Consecuencia:
Se impide el procesamiento del programa de
desplazamiento.

- Para que se realice la funcion "avance de
bloque" solo se puede preajustar un resto de
iteraciones entre O y el niUmero de iteracione
1que se ha programado.

o

A190

Entrada digital no
programada

El bloque de datos de desplazamiento que se
ha leido incluye la funcién "medicién al vuelo”
0 "posicionar valor real al vuelo", a pesar que
no se ha programado para esas funciones

ninguna entrada digital (dato de maquina 45).

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Programar la entrada digital de_acuerdo a la
funcion deseada. 6

Al191

Entrada digital inactiva

A pesar de haber sido programada la funcién
"cambio de bloque externo" no se ha activado
la entrada digital para realizar ese cambio.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el programa de
desplazamiento. El eje se para con la rampa
de retardo.

A195

Activacion "interrupt.
termin. softw.:
negativo"

El "interruptor terminal de software: negati
ha sido activado.

- Ajuste incorrecto del "interruptor termi
software: negativo" (dato de maquina

valor negativo para el interruptor te

- La coordenada del pu @ erencia (dato
de maquina 3) es menor que €l valor negativo

para el interruptor ter|

- La posicién programada es menar q @

- Valor real de taco

Consecuencia:
El movimiento
retardo.

A196

Activacion "interrupt.
termin. softw.: positivo"

- Programar, Qe.

- Examinal ctivacion de la entrada digital.

Y

inar el dato de méaquina y el programa
plazamiento.

ontrolar el valor real del taco.

itivo" (dato de maquina 13).

- La posigion programada es mayor que el
tivo para el interruptor terminal.

oordenada del punto de referencia (dato
aquina 3) es mayor que el valor positivo
ara el interruptor terminal.

- Valor real de taco erréneo.
Consecuencia:

El movimiento del eje se para con la rampa de
retardo.

- Examinar el dato de méaquina y el programa
de desplazamiento.

- Examinar el valor real del taco.
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A200

Posicién automatismo
inexistente

Para la variante "avance por rodillos" no se ha
programado ninguna posicion en el bloque de
datos de desplazamiento a pesar que se ha

dado el numero de eje del avance por rodillos.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el programa de
desplazamiento. El eje se para con la rampa
de retardo.

- Para la variante "avance por rodillos" se
tiene que dar en cada bloque de datos de
desplazamiento el nimero de eje y el valor de
posicién.

A201

Velocidad automatica
inexistente

Al bloque de datos de desplazamiento
decodificado hay que preasignarle una
velocidad de cinta o bien de eje.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el programa de
desplazamiento. El eje se para con la rampa
de retardo.

- Si se utiliza la interpolacion lineal con una
velocidad de cinta (GO1), se tiéne gue
prescribir una velocidadde cintafeon)F. Si se
utiliza la incremental con velecidadgde eje
(G77), se tiene que preseribirias velocidades
de eje con FX, FY, etc{'Si seyutiliza el avance
por rodillos con la velaeidad de eje (GO1) se
debe dar la velocidad, conyks

A202

Eje desconocido

En el bloque de datos decodificado se ha
detectado un eje inexistente. A cada eje se le
tiene que asignar un nombre l6gico (X, Y, Z,
A, B, C) con el dato de maquina 2 (asignacién
de eje). En el blogue de datos de
desplazamiento solo se pueden usar esos
nombres. Normalmente no debe aparecer ese
fallo, ya que al introducir los blogues de datos
se examinan los nombres légicos de los ejes.

Excepcion:
El dato de maquina 2 (asignacion de eje), se
modifica posteriormente.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de errogs,se
puede leer el nimero del programa'y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos'de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe‘el programa de
desplazamiento. El ejé‘Se paraycon la rampa
de retardo.

- Ajustar correctamentejel bloque de datos del
desplazamiento:

A203

Primera funcién G

El bloque de datos de desplazamiento tiene
una "primera fuficion G"inadmisible.

- BA MDI: Como "primera funcién G" solo se
pueden poner G90 (medida absoluta) y G91
(dimension incremental). En el caso del

inadmisible Con la tareay:salida,de valores reales: avance por rodillos solo se admite G91.
decodificador dgylocalizacion de error" se
puede |leernel numero del programa y del - BA "automatismo/bloque Unico": Prescripcion
bloque de dates de desplazamiento en el cual | de una primera funcién G permitida segun la
el decodificador de bloques de datos de tabla (véanse instrucciones de programacion).
desplazamiento a detectado el fallo.
Consegefliencia:
Se impide el movimiento del eje o se para con
la rampa de retardo.

A204 Elbloque de datos de desplazamiento tiene - BA MDI: Como "segunda funcién G" solo se

Segunda funcion'G

una "segunda funcién G" inadmisible.

pueden definir G30....G39 (override de
aceleracion).

inadmisible Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se - BA "automatismo/bloque Unico": Prescripcion
puede leer el nimero del programa y del de una segunda funcién G permitida segun la
bloque de datos de desplazamiento en el cual | tabla (véanse instrucciones de programacion).
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.
Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje o se para con
la rampa de retardo.
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A205

Tercera funciéon G
inadmisible

El bloque de datos de desplazamiento tiene
una "tercera funciéon G" inadmisible.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje o se para con
la rampa de retardo.

- BA MDI: No hay ninguna tercera funcién G
permitida.

- BA "automatismo/bloque Unico": Prescripgion

de una tercera funcién G permitida segin |
tabla (véanse instrucciones de programacio

L 4

A206

Cuarta funcién G
inadmisible

El bloque de datos de desplazamiento tiene
una "cuarta funcion G" inadmisible.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:
Se impide el movimiento del eje o se para con
la rampa de retardo.

- BA MDI: No hay ning cu funcién G

permitida.

- BA "automatism
de una cuarta funcié
tabla (véanse i

q co": Prescripcion
ermitida segun la
s de programacion).

A208

N° D no permitido

En el bloque de datos de desplazamiento
decodificado se ha encontrado un nimer
mayor de 20.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error"
puede leer el nimero del programa |

bloque de datos de desplazamient@'e u
el decodificador de bloques de datos
desplazamiento a detecta lo.

Consecuencia:
Se impide el movimie
la rampa de retardo.

O se para con

- Ajus’ orrectamente el bloque de datos del

zamiento.

A210

Interpolacion 3 ejes no
permitida

El bloque de datos

mas ejes.

Con la tarea " ida devalores reales:

decodificad acioén de error" se
ero del programa y del

tos de desplazamiento en el cual
de blogues de datos de
a detectado el fallo.

0 se interrumpe el procesamiento
rograma de desplazamiento. El eje se
ara con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento. Solo esta permitida una
interpolacion 2D.

Q2
&
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A211

Trayecto mas corto
G68y G91 ala vez no
permitido

En el bloque de datos de desplazamiento
decodificado se ha encontrado la funcién G68
(distancia mas corta para ejes rotativos) a
pesar de estar activa G91 (dimension
incremental).

Ejemplo: N10 G91 G68 X20.000

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

- La funcién G68 solo se debe programar
relacionandola con la G90 (medida absolu

-
>

A212

Funcién especial y
combinacion de ejes

En un bloque de datos de desplazamiento,
después de una funcién especial, se ha
programado otro eje (solo M7).

Varios nimeros D
inadmisibles

&

el programa de

desplazal je, utilizado con una
funcién especial en‘el bloque de datos de
despl mbién se tiene que

prog | siguiente bloque de datos.

inadmisible Ejemplo:
N10 G50 X100 F1000
N15 G90 Y200 incorrecto
N15 G90 X200 -correcto
Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" s
puede leer el nimero del programa y d
bloque de datos de desplazamiento e cual
el decodificador de bloques de dato
desplazamiento a detectado el fallg.
Consecuencia:
Se impide o se interrump esamiento
del programa de despla: . El eje se
para con la rampa de retardo

A213 El bloque de datos de desplazamiento

decodificado tiene v 0
Ejemplo:
N1 G41 D3 D5

.
Con la tareayisal valores reales:
decodific Ncalizacién de error" se
| nimero del programa y del
de desplazamiento en el cual

r de blogues de datos de
to a detectado el fallo.

ncia:
pide o se interrumpe el procesamiento
el programa de desplazamiento. El eje se
con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.
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A214

Modo de aceleracion
multiple no permitido

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado tiene varias funciones G (del
grupo: modo de aceleracién. G30......G39) que
se excluyen mutuamente.

Ejemplo:
N1 G34 G35

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

-
>

A215

Funcion especial
multiple no permitida

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado tiene varias funciones G (del
grupo funciones especiales G87, G88, G89,
G50, G51) que se excluyen mutuamente.

Ejemplo:
N1 G88 G50

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error* s
puede leer el numero del programa y de
bloque de datos de desplazamiento en
el decodificador de bloques de datos
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe€lp
del programa de despla: @ !
para con la rampa de re 0

- Ajustar cor, gbloque de datos del

desplazamiento.

A216

Transicién de bloque
de dat. maltiple no
permitida

El bloque de datos de‘de
decodificado tiene varias
grupo: modo de tran de
G64, G66, G67) que s

en mutuamente.

Ejemplo:

N1 G64 (566 @FXlO0.00

Con la tal ida de valores reales:
decodifi r de localizacion de error” se

pue Umero del programa y del

blo s de desplazamiento en el cual

el@decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.
ecuencia:

e impide o se interrumpe el procesamiento
rograma de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

R
&
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N° de alarma

Causa

Medidas

A217

Programacion de eje
multiple no permtido

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado contiene varias veces el mismo
eje.

Ejemplo:
N1 G90 GO1 X100.000 X200.000 F100.00

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacién de error” se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

A218

Condiciones para
trayecto multiple no
permitidas

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado tiene varias funciones G (del
grupo: condiciones para trayecto.
G00/G01/G76/G77) que se excluyen
mutuamente.

Ejemplo:
N1 GO1 (interpolacion lineal) G77
(encadenamiento) X10 F100.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" s
puede leer el nimero del programa y d
bloque de datos de desplazamiento e

el decodificador de bloques de dato
desplazamiento a detectado el fallg.

cual

ocesamiento
. El eje se

A219

Definicion de medidas
multiple no permitido

&

- Ajustar correc nte

desplazamPQ

bloque de datos del

grupo: definicion de
se excluyen mutua

Ejemplo:’

N1 G90 GQ\‘
Co "salida de valores reales:

dec e localizacion de error" se

pue umero del programa y del

b 0s de desplazamiento en el cual
el decodificador de blogues de datos de

iento a detectado el fallo.

onsecuencia:
mpide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.
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N° de alarma

Causa

Medidas

A220

Seleccién NPV mudiltiple

no permitida

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado tiene varias funciones G [del

Ejemplo:
N1 G54 G58

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

para con la rampa de retardo.

grupo: desplazamiento del punto cero (NPV).
G53 .... G59] que se excluyen mutuamente.

cual

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

A221

Seleccion de WZK
multiple no permitido

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado tiene varias funciones G [del

(WZK). G43/G44 ] que se excluyen
mutuamente.

Ejemplo:
N1 G43 G44 D2

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" s
puede leer el nimero del programa y d
bloque de datos de desplazamiento e

el decodificador de bloques de dato
desplazamiento a detectado el fallg.

grupo: seleccién correccion de herramienta

cual

- Ajustar ¢
desplazal

or} el bloque de datos del
nto.

A223

N° de subprograma

(SP) inexistente

subprograma, pero
desplazamiento
en la memoria

pa de retardo.

Consecuengia:
Se impid errumpe el procesamiento
del prog splazamiento. El eje se

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

A224

Nivel de anidado SP no | s

permitido

subprog
rogramas.

la tarea "salida de valores reales:
ecodificador de localizacién de error" se
de leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el
el decodificador de blogues de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

para con la rampa de retardo.

as (SP). Llamada recurrente de

cual

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se

- Ajustar correctamente el bloque de datos del
desplazamiento.

-El nivel de anidado para los subprogramas es
de 2 niveles de subprograma.
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N° de alarma

Causa

Medidas

A225

Seleccién vigilancia de

colisién inadmisible

El bloque de datos de desplazamiento
decodificado incluye a la vez la activacion y
desactivacion de la vigilancia de colision
(G96/G97).

Ejemplo:
N1 G96 G97 X100

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y del
bloque de datos de desplazamiento en el cual
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:

Se impide o se interrumpe el procesamiento
del programa de desplazamiento. El eje se
para con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos de
desplazamiento.

A227

"Interruptor terminal
software: negativo”

violado

La funcion Look-Ahead del decodificador
identifica que se ha sobrepasado el valor
negativo que activa el interruptor terminal de
software. Véase también la alarma "A195:
Activacion "interruptor terminal de software:
negativo”.

Con la tarea "salida de valores reales:
decodificador de localizacion de error" se
puede leer el nimero del programa y de
bloque de datos de desplazamiento en e |
el decodificador de bloques de datos de
desplazamiento a detectado el fallo.

Consecuencia:
Se impide o se interrumpe el p

del programa de desplazamie
para con la rampa de re ‘-ﬂ

A228

"Interruptor terminal
software: positivo"

violado

el bloque de datos de

- Ajustar cor,
desplazamiento.
- Con el de maquina.

odificador
do el valor

La funcion Look-Ahea
identifica que se ha s
positivo que activa el inte
software. Véase tal

Activacion "interruptor | de software:
positivo".
Con la tasea "salida delvalores reales:

decodificad acion de error" se
ero del programa y del
atos de desplazamiento en el cual

de blogues de datos de
a detectado el fallo.

0 se interrumpe el procesamiento
rograma de desplazamiento. El eje se
ara con la rampa de retardo.

- Ajustar correctamente el bloque de datos de
desplazamiento.

- Controlar el dato de maquina.

A241 a realizado un cambio de asignacién de - Importar de nuevo las tablas de
las tablas de desplazamiento. desplazamiento.
Cambio enlla
asignacio las Consecuencia: Indicacion:
de despl. No se pueden procesar las tablas de Una tabla solo se puede volver a importar si
desplazamiento. no esta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla se
elimina la alarma por si sola.
L 4
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N° de alarma Causa Medidas

A242 La tabla de desplazamiento 1 no se ha - Transferir de nuevo la tabla 1 de
tomado correctamente o ha sido puesta a desplazamiento.

Tabla de cero.

desplazamiento 1 no
vélida

Consecuencia:
No se puede procesar la tabla de
desplazamiento.

Indicacion:

La tabla 1 solo se puede volver a transferir'si
no esta ya seleccionada. Cuando se realiza la
transferencia correcta de la tabla 1 se elimina
la alarma por si sola.

A243

Tabla de
desplazamiento 2 no
vélida

La tabla de desplazamiento 2 no se ha
tomado correctamente o ha sido puesta a
cero.

Consecuencia:
No se puede procesar la tabla de
desplazamiento 2.

- Importar de nuevo la tabla de
desplazamiento 2.

Indicacion:

La tabla 2 solo se puede volver agmportar si
no esta ya seleccionadagCuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 2 se
elimina la alarma por si sola.

A244

Tabla de
desplazamiento 3 no
vélida

La tabla de desplazamiento 3 no se ha
tomado correctamente o ha sido puesta a
cero.

Consecuencia:
No se puede procesar la tabla de
desplazamiento 3.

- Importar de nuevojla tablagle
desplazamiento,3.

Indicacion:

La tabla 3,s0lo seljpuede volver a importar si
no esta ya'seleccionada. Cuando se realiza
eficazm@nte |a‘importacion de la tabla 3 se
elimina la’alarma por si sola.

A245

Tabla de
desplazamiento 4 no
vélida

La tabla de desplazamiento 4 no se ha
tomado correctamente o ha sido puesta a
cero.

Consecuencia:
No se puede procesar la tabla de
desplazamiento 4.

=\lmportar de nuevo la tabla de
desplazamiento 4.

lndicacion:

La tabla 4 solo se puede volver a importar si
noesta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 4 se
elimina la alarma por si sola.

A246

Tabla de
desplazamiento 5 no
vélida

La tabla de desplazamiento 5 no se ha
tomado correctamente o ha sido plesta‘a
cero.

Consecuencia:
No se puede procesar,la tabla‘de
desplazamiento 5.

- Importar de nuevo la tabla de
desplazamiento 5.

Indicacion:

La tabla 5 solo se puede volver a importar si
no esta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 5 se
elimina la alarma por si sola.

A247

Tabla de
desplazamiento 6 no
vélida

La tabla de desplazafiehto 6'fio se ha
tomado correctamefte 0 ha'sido puesta a
cero.

Consecuencia:
No se puedéprocesar la tabla de
desplazamientol6.

- Importar de nuevo la tabla de
desplazamiento 6.

Indicacion:

La tabla 6 solo se puede volver a importar si
no esta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 6 se
elimina la alarma por si sola.

A248

Tabla de
desplazamiento 7 no
vélida

La tabla,de desplazamiento 7 no se ha
tormado cafreetamente o ha sido puesta a
cero.

€onsecuencia:
No@&e puede procesar la tabla de
desplazamiento 7.

- Importar de nuevo la tabla de
desplazamiento 7.

Indicacion:

La tabla 7 solo se puede volver a importar si
no esta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 7 se
elimina la alarma por si sola.

A249

Tabla de
desplazamientol8, no
vélida

La tabla de desplazamiento 8 no se ha
tomado correctamente o ha sido puesta a
cero.

Consecuencia:
No se puede procesar la tabla de
desplazamiento 8.

- Importar de nuevo la tabla de
desplazamiento 8.

Indicacion:

La tabla 8 solo se puede volver a importar si
no esta ya seleccionada. Cuando se realiza
eficazmente la importacion de la tabla 8 se
elimina la alarma por si sola.

Tabla 12-2

N° de alarma, causas y medidas a tomar
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12.3

Fallos fatales (FF)

Fallos fatales son fallos complicados del hardware o del software, que
impiden un servicio regular del aparato. Aparecen solamente en la
PMU en forma de "FF<N°>". Cuando se pulsa cualquier tecla en la
PMU arranca de nuevo el software.

N° de fallo

Causa

Medidas

FFO1

Nivel de tiempo

En los niveles de tiempo de prioridad superior
se ha detectado un exceso de capacidad que
no se puede eliminar.

- Reducir frecuencia de pulsacién (P340)
- Cambiar CU.

sobrepasado )
Por lo menos 40 faltas de los niveles de
tiempo T2, T3, T4 o T5 (ver parametros r829.2
ar829.5)
FFO3 Se han producido errores graves al acceder a | - Cambiar CU o aparato (forma constructiva

Error de acceso a la
tarjeta opcional

las tarjetas opcionales externas (CB, TB, SCB,
TSY.)

Kompakt PLUS)
- Cambiar LBA

- Cambiar tarjetalepcional

FFO4 Al hacer la prueba de la memoria RAM ha - Cambiar'Cl o aparato (forma constructiva
aparecido un fallo. KompakiyPLUS)

RAM

FFO5 Al hacer la prueba de la memoria EPROM ha |z Cambiar CU"0 aparato (forma constructiva

Fallo en EEPROM

aparecido un fallo.

Kompakt PLUS)

FFO6

Desbordamiento Stack

Desbordamiento de la memoria Stack.

Pata VCy Aumentar el tiempo de ciclo (P357).
RaraMC: reducir la frecuencia de pulsacion
(P340).

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

FFO7

Stack-Underflow

Subdesbordamiento de la memoria de.
retencion temporal. (Stack)

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

- Cambiar firmware

FFO8

Undefined Opcode

Se debe procesar una ingtruccion del
procesador invélida

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

- Cambiar firmware

FFO09

Protection Fault

Formato ilegal para unainstruecion del
procesador protegida.

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

- Cambiar firmware

FF10

lllegal Word Operand
Adress

Acceso a una palabragcon una direccion impar

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

- Cambiar firmware

FF11

lllegal Instruction
Access

Insttuceionide salto a una direccién impar

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

- Cambiar firmware

FF13

Version firmware
incorrecta

Seyha generado un fallo por conflicto de
versiones entre el firmware y el hardware.

- Cambiar firmware

- Cambiar CU o aparato (forma constructiva
Kompakt PLUS)

FF14

Procesamiento fallo
fatal

Fallo fatal inesperado

(al procesar fallos fatales ha aparecido un
numero de fallo inexistente)

Cambiar tarjeta

FF15
CSTACK_OVERFLOW

Desbordamiento de la memoria Stack (Stack
del compilador de C).

Cambiar tarjeta

FF16 NMI -Cambiar firmware
-Cambiar CU o aparato
Falio NMI (forma constructiva Kompakt PLUS)
noyen Kompakt PLUS
Tabla 12-3 Fallos fatales

Siemens AG

6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES

Instrucciones de servicio

12-39







03.2005 Compatibilidad medioambiental

13 Compatibilidad medioambiental

Aspectos Gracias al uso de componentes de alta escala de integraciény a la
ecolégicos durante  estructura modular de toda la serie de convertidores se ha reducido
el desarrollo considerablemente el nimero de piezas. Ello disminuye también el

consumo de energia durante la produccion.

Se ha prestado particular atencion a reducir el volumen, la masa y la
diversidad de tipos de las piezas de metal y plastico.

Piezas sintéticas ABS: Soporte PMU, LOGO
usadas PC/ ABS: Tapa frontal MC-Large
PAG: Tapa frontal MC, regleteros derconexién,
pernos distanciadoresy.aletas del ventilador
PAG.6: Tapa de los bornes del cifeuito intermedio,

bornes de pasogregleteros de bornes,
bornes en fila

Pocan (PBT): Tapa del slotyparastarjetas opcionales
PP: Cobertura deyla tapa PMU

PBTP: Caja delventilador

Hostaphan (Makrofol)  Plagastaislantes

Formex:

NOMEX: Papel aislante

FR4: Circuitos impresos

Los productostantiprepagacion de llamas de tipo halégeno se han
sustituido en todas,las‘piezas esenciales por productos libres de
sustancias nocivas.

A la hora_ de seleccionar las piezas subcontratadas es un criterio
importante sugcompatibilidad medioambiental.

Aspectos Las piezas,subcontratadas se transportan en embalajes retornables.
ecologicos en la Mo se'da tratamiento de superficies a excepcién de la chapas

fabricacion galvanizadas.

Las tarjetas incluyen componentes ASIC y elementos SMD.

La produccién no genera ningun tipo de emision.
Aspectos Gracias a uniones atornilladas y abrochadas, faciles de soltar, es
ecolbgicosen la posible desmantelar el equipo en componentes reciclables.

eliminacion.y

. { Las piezas de plastico estan marcadas conforme a DIN 54840 y llevan
gestion de residuos

el simbolo de reciclaje.

Una vez acabado el tiempo de utilidad del producto, la eliminacion de
los materiales del mismo se realizard de acuerdo a las
reglamentaciones de cada uno de los paises.
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Definitions and Warnings

1 Definitions and Warnings

Qualified personnel

DANGER

WARNING

CAUTION

CAUTION

NOTICE

NOTE

For the purpose of this documentation and the product warning labels|
a "Qualified person" is someone who is familiar with the installation,
mounting, start-up, operation and maintenance of the product. He or
she must have the following qualifications:

+ Trained or authorized to energize, de-energize, ground and tag
circuits and equipment in accordance with established safety
procedures.

¢ Trained or authorized in the proper care and use of protective
equipment in accordance with established safety pracedures.

¢ Trained in rendering first aid.

indicates an imminently hazardous situationywhich, if not avoided, will
result in death, serious injury and considérable damage to property.

indicates a potentially hazardous'situation which, if not avoided, could
result in death, serious injury and considerable damage to property.

used with the safety alert symbol indicates a potentially hazardous
situation which if not avoided, may result in minor or moderate injury.

used without safety alert symbol indicates a potentially hazardous
situation which, if not avoided, may result in property damage.

NOTICE used without the safety alert symbol indicates a potential
situation which, if not avoided, may result in an undesirable result or
state.

For the purpose of this documentation, "Note" indicates important
information about the product or about the respective part of the
documentation which is essential to highlight.
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WARNING

NOTE

Hazardous voltages are present in this electrical equipment during
operation. O
Non-observance of the warnings can thus result in severe personal
injury or property damage.

Only qualified personnel should work on or around the equipment

This personnel must be thoroughly familiar with all warning and ¢
maintenance procedures contained in this documentation.

The successful and safe operation of this equipment i ent on
correct transport, proper storage and installation as well a ul

operation and maintenance.

connection with installation, operation or maintenance.

Should further information be desired of's particular problems
arise which are not covered suffici o] purchaser's purposes,

the matter should be referred to the IEMENS sales office.

The contents of this documenta
any prior or existing agreeme&'
contract contains the entire gbligati

contained in the contract
SIEMENS AG. Any sta
warranties or modi

This documentation does not purport to cover Qon all types of
the product, nor to provide for every possib@gency to be metin

not become part of or modify
itment or relationship. The sales
of SIEMENS AG. The warranty
n the parties is the sole warranty of
ontained herein do not create new

1-2
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CAUTION Components which can be destroyed by electrostatic discharge (ESD)

The board contains components which can be destroyed by
electrostatic discharge. These components can be easily destroyed if
not carefully handled. If you have to handle electronic boards, please
observe the following:

Electronic boards should only be touched when absolutely necessary.

The human body must be electrically discharged before toughing an
electronic board.

Boards must not come into contact with highly insulating materials - e.g.
plastic parts, insulated desktops, articles of clothing manufactured from
man-made fibers.

Boards must only be placed on conductive surfaces.

Boards and components should only be storgd“and transported in
conductive packaging (e.g. metalized plasti€ boxes’or metal
containers).

If the packing material is not condugtive; the boards must be wrapped
with a conductive packaging material, €yg. conductive foam rubber or
household aluminium foil.

The necessary ESD protective/measures are clearly shown again in the
following diagram:

¢ a = Conductive floor surface

¢ b=ESD table
¢ c=ESD shoes
¢ d=ESD overall
¢ e =ESD chain
+ f= Cubicle"ground connection
d
f f
L L
= c a =
Sitting Standing Standing / Sitting
Fig. 1-1 ESD protective measures
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Safety and Operating Instructions
for Drive Converters

(in conformity with the low-voltage directive 73/23/EEC)

1. General

In operation, drive converters, depending on their degree
of protection, may have live, uninsulated, and possibly
also moving or rotating parts, as well as hot surfaces.

In case of inadmissible removal of the required covers, of
improper use, wrong installation or maloperation, there is
the danger of serious personal injury and damage to
property.

For further information, see documentation.

All operations serving transport, installation and
commissioninng as well as maintenance are to be
carried out by skilled technical personnel (Observe
IEC 60364 or CENELEC HD 384 or DIN VDE 0100 and
IEC 60664 or DIN VDEO0110 and national accident
prevention rules!).

For the purposes of these basic safety instructions,
"skilled technical personnel" means persons who are
familiar with the installation, mounting, commissioning
and operation of the product and have the qualifications
needed for the performance of their functions.

2. Intended use

Drive converters are components designed for inclusion
in electrical installations or machinery.

In case of installation in machinery, commissioning0f the
drive converter (i.e. the starting of normal operatien) is
prohibited until the machinery has been provedyto
conform to the provisions of the directive 98I87/EG
(Machinery Safety Directive - MSD). Accountgis todbe
taken of EN 60204.

Commissioning (i.e. the starting of normal opertion) is
admissible only where conformity with the EMGC, directive
(89/336/EEC) has been establisheds

The drive converters meet the requirements of the low-
voltage directive 73/23/EEC.

They are subject to the harmonizedystandards of the
series EN 50178 / DIN VDE “0%60 in “conjunction with
EN 60439-1 / DIN VDE 0660 part 500 and EN 60146 /
VDE 0558.

The technical data as wélljas information concerning the
supply conditions shall beftaken from the rating plate and
from the documentationfandshall be strictly observed.

3. Transpoxt, storage

The instruction$” for tfansport, storage and proper use
shall be complied with.

The climatic conditions shall be in conformity with EN
50178.

4. Installation

The installation and cooling of the appliances,shall be in
accordance with the specifications infthegpertinent
documentation.

The drive converters shall be protected against
excessive strains. In particular, nogecomponents must be
bent or isolating distances altered/in \the course of
transportation or handling. No centact shall be made with
electronic components and contacts:

Drive  converters  contain“@yelectrostatic  sensitive
components which aré liable “to damage through
improper use. Electfic components must not be
mechanically damaged "o, destroyed (potential health
risks).

5. Electrical €ennection

When workingyondlive drive converters, the applicable
national'aecidentyprevention rules (e.g. BGV A2) must be
compliedith.

The <electricaly installation shall be carried out in
accordanceyWwith the relevant requirements (e.g. cross-
sectional areas of conductors, fusing, PE connection).
Fon further information, see documentation.

Imstructions for the installation in accordance with EMC
reguirements, like screening, earthing, location of filters
and wiring, are contained in the drive converter
documentation. They must always be complied with, also
for drive converters bearing a CE marking. Observance
of the limit values required by EMC law is the
responsibility of the manufacturer of the installation or
machine.

6. Operation

Installations which include drive converters shall be
equipped with additional control and protective devices in
accordance with the relevant applicable safety
requirements, e.g. Act respecting technical equipment,
accident prevention rules etc. Changes to the drive
converters by means of the operating software are
admissible.

After disconnection of the drive converter from the
voltage supply, live appliance parts and power terminals
must not be touched immediately because of possibly
energized capacitors. In this respect, the corresponding
signs and markings on the drive converter must be
respected.

During operation, all covers and doors shall be kept
closed.

7. Maintenance and servicing

The manufacturer's documentation shall be followed.
Keep these safety instructions in a safe place!

1-4
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2 Description O

Range of application The inverter is a power electronics component for feeding highly s ’
dynamic three-phase drives in the output range from 0.75 kW to 37 kW.

The unit can be operated from a DC system with voltages from 510 V to
650 V. S

The inverter enables a three-phase system with a variable %
link

frequency between 0 Hz and 400 Hz to be generated
voltage with the pulse width modulation method (PWM).

The unit is controlled by the internal closed-loop contfol

which consists of a microprocessor and a digital signal
(DSP). The functions are provided by the unit s%
C

The unit can be operated via the PMU operat panel, the user-
friendly OP1S operator control panel, the terfninalstrip or via the bus
system. For this purpose, the unit has a nu of interfaces and three
slots for the use of optional boards.

Resolvers, encoders, pulse encod
used as encoders on the motor.

d iturn encoders can be

Terminal stri
Optional [ Terminal strip | ' : PMU
boards Control electroni Sl Serial
interface

C/L+ Oommb %T [ M
| v2/T2 Motor
: : terminals
D/L- O
: DC link \ DC

o W2/T3

fuse link Inverter
e R T T — \ ................................... .0 PE2
e trersassssrrenanns R H
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3 Transport, Storage, Unpacking O

The units and components are packed in the manufacturing plant 0
corresponding to that specified when ordered. A packing label is

located on the outside of the packaging. Please observe the

instructions on the packaging for transport, storage and professional 4

handling.
Transport Vibrations and jolts must be avoided during transport. h@
damaged, you must inform your shipping company immediate
Storage The units and components must be stored in clean, dfy roe

Temperatures between -25 °C (-13 °F) and +70 °C (1568 °F) are
permissible. Temperature fluctuations must not be ethan 30 K per
hour.

CAUTION If the storage period of two years is excee
formed. See Section "Forming".

nit must be newly

Unpacking The packaging comprises board an ted paper. It can be
disposed of corresponding to riate local regulations for the

disposal of board products. it components can be installed
and commissioned after they e n unpacked and checked to
le

ensure that everything is c% d that they are not damaged.

>
N
O
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First Start-up

4

Unpack and check the
units

v

Mount the unit and
install optional boards
which have not yet
been fitted

\

Form the DC link
capacitors, if necessary

v

Connect the protective
conductor, the power
cables or buses and, if
present, the ext. 24 V

supply

v

Connect the control
cables, communication
cables, encoder cables

and motor cables

First Start-up

After removing the packaging, check that the unit is
intact and undamaged. Only intact units may be started
up. Please also check that the unit is complete, that the
correct optional boards are fitted, and that the
technology option has been released, if ordered.

Retrofit any optional boards which have not yet been
installed, if necessary. Then install the units taking into
account the requirements at the point of installation and
the EMC instructions.

If the DC link of the unit was de-energized for more than
two years, you have to newly form the DC link capacitors

Please connect, starting with thegprotective conductor,
the power cables or DC link buses‘and the external 24 V
supply. Pay attention to EMC instructions when laying
the cables. Please do not at this stageyconnect any
control, communication, encoder and motor cables
(exception: cable for conpécting Up an OP1S, if
parameterization is to be effected via the OP1S).

Please connegt theyi€maining control, communication,
encoder and moter cables. Pay attention to the EMC
instructions when laying the cables.

WARNING

A

Theldevice must be disconnected from
itssvoltage supplies (24 V DC electronics
supply and DC link / mains voltage)
before the control and encoder leads are
connected or disconnected!

Failure to observe this advice can result in
encoder defects, which may in turn cause
uncontrolled axis movements.

Power up'the extemal

After checking that the cabling has been correctly
connected and that it sits properly, power up the external
24 V supply. After the electronics power supply has been

See section
"Transport,
Storage,
Unpacking"

See section
"|nstallation”
andinstallation
infConformance
with EMC
Regulations"

See section
"Forming"

See section
"Connecting-up"
and
"Installation in
Conformance
with EMC
Regulations"

See section
"Connecting-up"
and "Installation
in Conformance

with EMC

Regulations"

24V supply started, the unit initializes itself. The action can take
several seconds. The drive status is subsequently shown
v on the PMU.
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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If the PMU does not show status °005 after completion

of the unit initialization, or if the unit has already been See section
parameterized before, you should carry out a parameter "Parameterization”
reset to factory setting.

If necessary, carry out
parameter reset to
factory setting

\

Parameterizing by See section
download or with " - ..’
Parameterization
parameter modules

' N

After checking the unit and the cabling once more, powe
up the line voltage and perform a function test accordi
to your parameterization.

WARNING It must be ensured that no da
persons and equipment can o
energizing the power and
recommended not to driven
machine until the fun
been successfull

Function test

Further start-up and parameterization a
your specific requireme

N
S

L 4

Q
o
&

L 4
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5 Installation
5.1 Installing the units
WARNING Safe converter operation requires that the equipment is mounted and

commissioned by qualified personnel taking into account the warning
information provided in these Operating Instructions.

The general and domestic installation and safety regulations féFwork
on electrical power equipment (e.g. VDE, UL) must bg'observed as well
as the professional handling of tools and the use of personal protective
equipment.

Death, severe bodily injury or significant material"damage could result if
these instructions are not followed.

Clearances When you install the equipment, make sure,thatthe DC link connection
is at the top and the motor connection ig at/theybottom.

The devices must be mounted side'byysidein close physical contact.

In order to ensure an adequatgpsupplyyof €ooling air, a clearance of
100 mm must be left at the top ofithe"anit and at the bottom of the unit
respectively to components which may considerably affect the flow of
cooling air.

When mounting in cabinets, the,cabinet cooling must be designed
according to the power [0ss. Blease refer to the Technical Data in this

regard.
Requirements at the ¢ Foreign particles
point of installation The units mustbe protected against the ingress of foreign particles
as otherwise their finction and operational safety cannot be
ensured,

¢ Dust, gases, vapors
Equipmengrooms must be dry and dust-free. Ambient and cooling
aimust not contain any electrically conductive gases, vapors and
dustwhich could diminish the functionality. If necessary, filters
should be used or other corrective measures taken.

¢ Cogling air
T he units must only be operated in an ambient climate in
accordance with DIN IEC 721-3-3 Class 3K3. For cooling air
temperatures of more than 45 °C (113 °F) and installation altitudes
higher than 1000 m, derating is required.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Mounting
surface

Cooling ai \l‘ll_

100 mm
-

Installation The unit is mounted directl a nting surface. Fixing is by means
of two or four M5 screws

Fig. 5-1 Minimum clearances @

for screws M5

225 mm 33.75 mm 1 45 mm
"145 mm " 675 mm " [90 mm
@ 0.55 KW 1.5/2.2 KW 4.0 KW
\ Side view Front view (without front cover)
Fig. 5-2 Dimension drawings for housings up to 90 mm wide

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Cutouts
Mounting surface for M5 screws
le—— 260 mm——»]
v
i O
IS
N :
........ — [Te)
N
L 4
g 38
I < <
\—1/ ‘
I I
M o8
135 180 mm
220 mm —» ~
5.5/7.5/ 1WkwW 15 - 37 kW
Side view iew
Fig. 5-3 Dimension drawings 1@ mm and 180 mm wide
L 4 \< ’
4
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5.2 Installing the optional boards

DANGER The unit has hazardous voltage levels up to 5 minutes after it has beep
powered down due to the DC link capacitors. The unit or the DC link
terminals must not be worked on until at least after this delay time.

5.2.1 Installing optional boards on units with a width up to 90 mm

Disconnect unit
from power supply

DANGER

Dismantling the unit

Opening the unit

Removinggthess|ot
cover

Disconnect the rectifier unit or the converter fromythe power supply and
switch OFF the unit. Remove the 24V powersupply for the electronics.
Take off all connecting leads.

Dismantle the unit as follows:

<

Open the terminals of the.DGylink"bus module.

Remove the fixing screwsiyby means of which the unit is fixed to the
mounting surface.

Pull the unit down,untilthe DC link bus module is completely
exposed.

Pull the unit outowards you.

Lay the unit onyits feft side.

Unscrew/the two fixing screws of the right-hand side wall. The fixing
screws areflocated at the top of the unit at the rear right-hand
cornér, and at the bottom of the unit in the middle of the right-hand
Side wall.

You de,not have to remove the two fixing screws completely, as the
wall of the unit is provided with a cutout to enable you to swing out
the,cover once the screws have been loosened.

Open the right-hand side wall. To open it, swing the right-hand side
wall towards you and pull it upwards out of the guide on the front
edge.

Remove the cover of the selected slot on the front panel.

+ To do so, you must carefully cut through the four connecting points

of the cover on the front panel with a thin knife.

5-4
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Fixing screw for side
cover

Designation plates

1 for the optional
= 7 boards

ﬂ 3

=3
=
1)
2
@

EEEETTEITTTH

=

5600
!naaaa S
8

=

Fig. 5-4 Position of th%ws on the right-hand side wall

U
PBI
L 4
Slot A
g
5 @
L |© &
&
< Slot B
(2]
ke]
o
\ 2 T g
= “i
2
@
Slot C ‘
ot
K‘ _rsLli
* n
////’/'///// //J]//
Fig. 5-5 Removing the right-hand side wall
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Installing the Push the optional board from behind into the opening on the front cover
optional board (D) until the position of the 64-pole system connector on the main
board corresponds with the position of the socket.

Insert the optional board from the right onto the 64-pole system
connector on the main board (@). The view shows the installed state.

Screw the optional board tight at the fastening points in the front section
of the optional board (®).

N L 4
% Slot B %
o
e — —
g @ A d ‘_g
Slot C \ 5 Slot C -
] & 11 @ &
@f @
Lﬂ ® 'y 4
Fig. 5-6 Installing the optional board
Assembling and Close the right-hand side w he“unit as follows
mounting the unit ¢ Insert the right-hand sid&wall from above into the guide on the front

right-hand side.
¢ Swing back the_side
tight'again by means of the two fixing screws.
WS:

Mount the unigas
¢ Insert the unitinto

mounting position from the front underneath

the DCIi dule.
¢ Liftth i ards until the DC link bus module is completely in its
origimal position again.
Qmit tight to the mounting surface with the fixing screws.
terl the DC bus module.
e-eonnect all previously removed connecting cables.

. ck all connecting cables and the shield to make sure they sit
roperly and are in the correct position.

Designating the ¢ To designate the optional board, insert the relevant designation
plate into the envisaged position on the front of the unit.

optional bo
% + After powering up the voltage, you can log on the optional boards in

the software of the unit and commence start-up.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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5.2.2 Installing optional boards on units with a width of 135 mm and
180 mm

Disconnect unit
from power supply

DANGER Disconnect the rectifier unit or the converter from the power supply and
switch OFF the unit. Remove the 24V power supply for the electronics.
Take off all connecting leads.

NOTE Optional boards are mounted when the power sectien iswalready
installed.
Opening the unit ¢ Loosen the 2 fixing screws on the front of'the unit at the top. There

is no need to remove the screws completely, Since cutouts are
provided in the housing to permitthe’frontito come away after the
screws have been loosened.

+ Carefully swing the upper figatssection forwards (approx. 30 °) away
from the housing.

+ At the power section, open the,locking lever of the ribbon cable that
connects up with the coftrol electronics.

+ Take off the front of the mit By moving it forwards.
Removing the slot ¢ Remove the covenofthe selected slot on the front panel.

cover ¢ To do so, yod must carefully cut through the four connecting points
of the cover, onthe front panel with a thin knife or remove the
existing blind“eaps:

Removing the + Undo theftwpteptional board screws by about one turn each.

optional board Loosen,thel connection between the system connector and the
board so as to prevent any mechanical tension arising when the
screwsyare fully unscrewed.

¢ Jake out the optional board screws and remove the board.

Mounting the ¢, Insert the optional board from the behind the broken-out slot cover
optional board (@) until the position of the 64-pole system connector on the
electronic board corresponds with the position of the socket.

4 Insert the option board into the 64-pole system connector on the
electronic board (®).

+ Screw the optional board tight at the fastening points in the front
section of the optional board with the two screws (®).

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Slot C

Fig. 5-7 Installing the optional board 0

Assembling and
mounting the unit

Connecting up the
unit

Designating the
optional board

Slot C

L 4

®/'\A

&
>

below - into the strip on the power s

Insert the connection cable plug
close the locking lever.

Carefully return the front
the guide plates on the ri
front) enter the housing

Screw the front of th

Keep the front of the unit tilted about ap@ely 30 ° forwards
and insert the cutout of the lower gui approaching from
he"power section socket and

to the housing. Make sure that
ide of the front (viewed from the

jou emoved connecting cables.

fixing screws.
Re-connect all'p

Check all connegting cables and the shield to make sure they sit
properly andiare iiythe correct position.

To desig \ptional board, insert the relevant designation

plate int isaged position on the front of the unit.

Aftergpo up the voltage, you can log on the optional boards in
of the unit and commence start-up.

5-8
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Installation in Conformance with EMC Regulations

6 Installation in Conformance with EMC
Regulations

The following contains a summary of general information and
guidelines which will make it easier for you to comply with EMC and CE
regulations.

L2

Ensure that there is a conductive connection between the holising of
the converters or inverters and the mounting surface:§the use of
mounting surfaces with good conducting propertiesq«(e.g."galvanized
steel plate) is recommended. If the mounting surface/isiinsulated
(e.g. by paint), use contact washers or serratedywashers.

All of the metal cabinet parts must be connegted threugh the largest
possible surface area and must provide goed cenductivity.
If necessary, use contact washers or sepfatedWwashers.

Connect the cabinet doors to the cabinet frame using grounding
strips which must be kept as short ag passible.

You must use shielded cables toymaketh€ connection between the
inverter and the motor.

The shield of the motor supplypcableymust be connected to the
shield connection of the inyerterand to the motor mounting panel
through the largest possible stiface area. If the motor terminal box
is made of plastic, youmust,use additional earthing litz wires.

The motor cable shigld must not be interrupted by output reactors,
fuses or contactors,

All signal cables must be shielded. Separate the signal cables
according te,sighal groups.

Do not route cables’with digital signals unshielded next to cables
with analog signals. If you use a common signal cable for both, the
individuaPsignals must be shielded from each other.

Power cables must be routed separately away from signal cables (at
least 20.cm apart). Provide partitions between signal cables and
powencables. The partitions must be grounded.

Connect the reserve cables/conductors to ground at both ends to
achieve an additional shielding effect.

Lay the cables close to grounded plates as this will reduce the
injection of undesired signals.

Eliminate any unnecessary cable lengths because these will
produce additional coupling capacitances and inductances.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Installation in Conformance with EMC Regulations 03.2005

¢ Use cables with braided shields. Cables with foil shields have a
shielding effect which is worse by a factor of five.

+ Contactor operating coils that are connected to the same supply
network as the inverter or that are located in close proximity of the
inverter must be connected to overvoltage limiters (e.g. RC circuits,
varistors).

Further information is contained in the chapter 3 "Instructions for ¢

Design of Drives in Conformance with EMC Regulations" of

Compendium. The Compendium can be found on the attache and

can also be ordered as a hard copy (Order No.: 6SE7

CAUTION This product has limited availability in accordance
and is not suitable for operation on public suppl
implementation of supplementary measures.

NOTE In line with the EMC product standard f
EN 61800-3:1996 + A11:2000 Ch
Power Drive Systems) have to com
accordance with Table 11 an
standard).
For technical reasons there n
not possible for PDS to co w

e-speed drives

b) drive systems (PDS =
e limit values (in

of the above-mentioned

ber of applications in which it is
hese limit values.

limited on a of filter effects.

This note mus ularly observed for option L20 (operation on
non-grounde, ks).

Such applications are:
¢ IT networks in comp@ems
. ApplicationQ the'necessary dynamic operational behavior is

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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7 Connecting-up O

DANGER SIMOVERT MASTERDRIVES units are operated at high voltages.
The equipment must be in a no-voltage condition (disconnected from
the supply) before any work is carried out!

Only professionally trained, qualified personnel must work on or with ¢
the units.

Death, severe bodily injury or significant property dam\%ncur if

these warning instructions are not observed.

Hazardous voltages are still present in the unit up to s after it
has been powered down due to the DC link capaciters. s, the
appropriate delay time must be observed beforgwor on the unit or
on the DC link terminals.

The power terminals and control terminals still'be live even when
the motor is stationary.

If the DC link voltage is supplied centrally, nverters must be
reliably isolated from the DC link v e!

uld be observed that live
) can be touched (shock

When working on an opened
components (at hazardous volt
hazard).

The user is responsible tha%e units are installed and connected-up
according to recognized atiens in that particular country as well as
other regionally valid re @ s. Cable dimensioning, fusing,

Ol )

grounding, shut and overcurrent protection should be
0

>
\\\O

O
<<>Q’

L 4
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227777222777,
7777777777772
2077707000077
| Jf=!
. X3 DC link
Safe STOP (optional) X533 ——£&z777777272727227, A - busbars
¢

BBEAH

PMU 2] %
Bl 7]
External DC24 V supply, j b Fx100 |
RS485 (USS) X100~ [trA
S1
Bus terminating resistor (USS) S1—— = &
Slot A

Terminal strip X101 ———»

R 5[]
||

@
[¢]

RS232 / RS485 (USS) X103 ——— Slot C

x
0000
o0o0000)[ &

Motor connection X2

O

_ _ Shield
Shield connection for — || connections for
control cables motor cable
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RS232/RS485 (USS) X103 ——

DC link bus module X3 £ 7 ,l || PE3
Safe STOP (option) X533 = i
L/
IRRNRRY
i L 4
PMU—r| &
External DC24 V supply, i
RS485 (USS) X100 PEEaA
S1
Bus terminating —
resistor (USS) S1
(Il
X101 B
Terminal strip X101 —-g
LI
L

O
l

Motor connection X2 ——»

Fig. 7-2 verview of units 135 mm wide
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Ji

DC link bus module X3 / / 7| I PE3
f [ -
Safe STOP (option) X533 S I\,
YL Ll
(RERRRRIARANRY

INNNNRRIARRNNY
EEEL
@l

PMU —
[Pl &

L 4
DC24 V supply, \
RS485 (USS) X100 FEEA @
S1
Bus terminating u
B D

resistor (USS) S1

[
|

x
=
1<)
=4
w

Terminal strip X101 ——

Slot B

O
|

X
B2
(=
@
O

RS232/RS485 (USS) X103 ———

Motor connection X2 ———»
Fig. 7-3 CN verview of units 180 mm wide

Slot C

0000
00000

O
|
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7.1 Power connections
WARNING Q

Protective conductor

The protective conductor must be connected up both on the mains sid
and on the motor side.

On account of leakage current through the interference-suppression 4
capacitors the following must be observed as per EN 5017

e A minimum cross-section of 10 mm2 Cu must be u

o If supply connections with cross-sections less than are
used, two protective conductors have to be conn he

cross-section of each of the protective conductors'c ponds to
the cross-section of an outer conductor. é

NOTE If the unit is mounted on a grounded mounti urface via a conductive
connection, the protective conductor crg§s section can be the same as

that of the phase conductor. The fuhcti e second protective
conductor is afforded by the groun ing surface.

Q‘D

N
>
$

L 4

Q
o
&

L 4
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7.1.1 Power connections for units with a width up to 90 mm
Protective On top of the unit behind the DC link connection X3 is an extra
conductor protective conductor connection in the form of a threaded M4 bolt.
It is used for connecting a protective conductor for units in isolated
connection.
X3 - DClink bus The DC link bus module serves to supply the unit with electrical energy.
module . . :
Bar Designation Meaning Range
3 PE3 Protective conductor connection
2 D/L- DC link voltage - DC’510 - 650 V
1 C/L+ DC link voltage + DC 510 - 650V

Connectable cross-section: "Electro-plated copperi 3xd10 mm, rounded
off according to DIN 46433

Bar 1 is at the front when installed.

Table 7-1 DC link busbars
X2 — Motor The motor connection is locatéd\atithe lower section of the unit.
connection - 3
Terminal Meaning Range

[—?_' % ﬁ PE2 Protective conduetor connection

1 | B S u2 PhaSe U2,/ T1 3ACOV-480V

1 EIE V2 Rhase V2/ T2 3ACOV-480V

] S w2 Phase W2 / T3 3ACOV-480V

Connectable créss-segtion: 4 mm? (AWG 10), stranded

Terminal PE2 isfat the front when installed.

Table 7-2 Metor connection

Thefconnector must be firmly screwed onto the housing to provide a
reliable motor connection.

Jhesmetor cables must be dimensioned in accordance with VDE 298,
Part 2.

After installation of the connector, the shield of the motor cable must be
fixed to the shield plate through a large surface area.

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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7.1.2 Power connections for units with a width of 135 mm and 180 mm
X3 - DClink bus The DC link bus module serves to supply the unit with electrical energy.
module ) - )
Bar Designation Meaning Range
3 PE3 Protective conductor connection
2 D/L- DC link voltage - DC 510 - 650 V
1 C/L+ DC link voltage + DC 520 - 650 V

Connectable cross-section: "Electro-plated copper" 3x20 mmgfrounded
off according to DIN 46433

Bar 1 is at the front when installed.

Table 7-3 DC link busbars
X2 — Motor The motor connection is to a terminal block at theysbottom of the unit.
connection - -
<18.5 kW Terminal Meaning Range
PE Protective conductor cénnection
Uu2/T1 Phase U2/ T1 3ACO0V-480V
V2 /T2 Phase V2UI2 3ACO0V-480V
@ @ @ @ W2/T3 Phase W2,/ T3 3ACO0V-480V
Connectable cross-section:
Housing width 135 mm: #10,mm?2 (AWG 8), stranded
Housing width 180 mm:, 16 mmz2 (AWG 6), stranded
Viewed from the front, Terminal PEis at the left.
Table 7-4 Metor connection
X2 — Motor The moterconnection is to a terminal block at the bottom of the unit.
connection = 22 kW . .
Teerminal Meaning Range
@ Protective conductor connection
Uu2/T1 Phase U2/ T1 3ACO0V-480V
V2/T2 Phase V2 /T2 3ACO0V-480V
%)% % W2 /T3 Phase W2 / T3 3AC OV - 480 V
@ Connectable cross-section:
(® Maximum cross-section: 50 mm?2 (AWG 1/0),
D D Q Minimum cross-section: 10 mm?2 (AWG 6)

PE terminal is at the bottom right of the shield plate.

Table 7-5 Motor connection

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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7.2

Standard
connections

WARNING

WARNING

CAUTION

Control connections

connections:
+ external 24V supply, USS bus connection (RS485)
¢ serial interface for PC or OP1S

The basic version of the unit is provided with the following control OO

+ control terminal strip. L4
The device must be disconnected from its voltage suppli DC
electronics supply and mains voltage) before the co ncoder

leads are connected or disconnected!

Failure to observe this advice can result in encoder cts, which may
in turn cause uncontrolled axis movements.

acted to the control
ty separation as

stipulated in EN 50178 (PELV circui ective Extra Low Voltage).

The external 24 V supplydnustibe protected by an m.c.b. in order to
prevent the overloadingfof d conductors / components in the

event of a device ( short circuit in the control electronics or
a wiring fault).
Fuse —F1,F2 x , tripping characteristic C,

Siemens 55X2 1 .
(For wiring inf fon, see supplementary sheet supplied with rectifier
r

unit or conve nd Fig. 7-4).

L 4

Q
o
&

L 4
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Connecting-up

3AC
380-480V
N
|../\. N W
PELV power
supply F1
DC = 3
24V — @
= -X9 2 |1
-X100 % : |
"e ”
electronics 1
34Y t
Il
® I
Control 1l
— Q I
Inverter 1.2
Inverter 1.3
Inverter 2.1
L 4
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Switch for ON +5V
External 24 V _|}24V 33 R I — B P24 USS bus connection S1 OFF
supply o 31 = 36V S
®__I\N\ ry GND|
pE L 17 RS485N
Serial USS = ) 35 LS RS485P M TxD
interface (RS485) RS485N I:.:’ l RxD |_|>1
94 -
36 ® LlJ EN_RS232
X101 Controller i I
— - RS232 1d
Lo w2 en sy MICTO BOOT &
Aux. powr N controller 5
supply 2 — M24
S o ]2
[N |
3 3|8
»—B—t > S-He—> «—Out 0|0 |9
Out In »In B
3 2| 1
Two-way ._W > 4 OHe—> < (I)nut
digital inputs »>
and outputs Z . 5 SHe—r < (I)nut
6 <
—B—d— — > e - - IOnut
Outputs , 4 two-waydigital inputs/outputs
—" S < : >
Digital inputs 8
L
Inputs A
9
Analog input ® X103
ulg <:'> Slot B
Analog output
12| o] <:> Slot C
Fig. 7-5 Overvi the ard connections
’\

N
&
&

L 4

6SE7087-8KP50 Siemens AG
7-10 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES
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X100 - external The 4-pole terminal strip serves to connect the external 24 V DC power
DC24 V supply, supply (supply from the supply unit or an AC/AC converter) and for
USS bus connecting a USS bus.

9-pole Sub-D socket of the serial interface X103.

The bus terminating resistor can be switched in via switch S1 as
required. In the lower position, the bus termination is switched off. ¢

The termination has to be switched in whenever the unit is loeated at
one end of the USS bus.

The USS bus connection is linked to the control electronics and the < )

Terminal Designation Significance
33 +24 V (in) 24V DC power suppl
- 34 ov Reference potentia

o[o[]]
0000

ooog

35 RS485P (USS) USS bus conne RS485
36 RS485N (USS) USS bus ¢

Connectable cross-section: 2.5 mmz (A

Terminal 33 is at the top when installed.

Table 7-6 External 24 V supply, USS b

The unit draws a current of
optional boards are plugge

e 24 V power supply. When

NOTICE The RS485 interface ¢ rated either via —X100 or —X103.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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X101 - Control The following connections are provided on the control terminal strip:
terminal strip ¢ 4 combined digital inputs and outputs

2 additional digital inputs

1 analog input

1 analog output

24 V auxiliary voltage supply (max. 60 mA, output only!) for the
inputs.

* & & o

CAUTION If the digital inputs are supplied from an external 24 V supply, this must
be referenced to frame X101.2. Terminal X101.1 (P24 AUX) may not

be connected with the 24V supply.

Terminal Designation Meaning Range

1 P24 AUX Aux. voltage stipply DC 24V /60 mA
1 2 M24 AUX Referencepotential ov
2 choked
3 3 DIO1 DigitahinpUt/output 1 24V, 10 mA /20 mA
4 4 DIO2 Digital input/output 2 24V,10 mA /20 mA
2 5 DIO3 Digital input/output 3 24V, 10 mA /20 mA
7 6 DIO4 Digital input/output 4 24V, 10 mA /20 mA
8 7 DI5 Digital input 5 24V, 10 mA
1% 8 Di6 Digital input 6 24V, 10 mA
11 9 Al— Analog input — 11 bit + sign
12 differential input:
10 Al+ Analog input + +10V/Ri=40kQ
11 AO Analog output 8 bit + sign
+10V/5mA
12 M AO Ground analog output

Connectable cross-section: 0.14 mmz2 to 1.5 mmz2 (AWG 16)

Terminal 1 is at the top when installed.

Table 7-7 Control terminal strip

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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X103 - Serial It is possible to connect either an OP1S or a PC with RS232 or RS485
interface serial interface via the 9-pole SUB D socket. There are different
connecting cables for the PC for the various transmission protocols.

The 9-pole SUB D socket is internally coupled with the USS bus, thus
enabling data exchange with other nodes linked via the USS bus.

This interface is also used for loading software.

Pin  Designation Meaning Range 4

1 RS232 ID Changeover to RS232 protocol
—\ 2 RS232 RxD Receive data via RS232
9 %/5 3 RS485 P Data via RS485 interface
o 0o 4 Boot Control signal for software upd
8 8 5 M5 AUX Reference potential to P ov
% 6 P5V 5V aux. voltage su +5 V, max. 200 mA
° O |1 7 RS232 TxD Transmit data via RS232
~——
8 RS485 N Data via RS48 RS485
9 M_RS232/485 Digital g

Table 7-8 Serial interface

1))
R
.(,(b
&

O
&

L 4
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X533 - Safe stop
option

DANGER

NOTE

Using the "safe stop" option, it is possible to interrupt the gating signals
to the power section by means of a safety relay. This ensures that the
unit will definitely not generate a rotating field in the connected motor.

Even if the control electronics generates trigger commands, the power
section cannot move the motor.

The "safe stop" function is a "device for the prevention of unexpected
starting" in accordance with EN 60204-1, Section 5.4, and meets the
requirements of Safety Category 3 to EN 954-1 by virtue of appropriate
external protective circuitry.

The "safe stop" function does not electrically isolate the moter from the
power section, i.e. the motor terminals are still at hazardous voltage
when the function is active!

The safe stop option is not suitable for bringing a rotating motor to a
quick halt as by de-energizing the trigger signals, thegmotor is only
braked by the connected load.

The motor cannot produce a torque,when the,"safe stop" function is
activated. Where external forces are appliedsto the drive axes or with
drives that are not self-arresting (e.g.\ertical axes), additional holding
devices, e.g. brakes, are required.

A residual risk cannot be precluded'in the case of two simultaneous
errors in the power section. In thiskease, the drive can be aligned by a
small angle of rotation (asynchronous motors: Max. 1 slot pitch in the
remanence range, corresponding to about 5° to 15°).

The products.desctibed here have been developed to perform safety-
related functionstas part of a complete system or machine. A complete,
safety-related’system generally includes sensors, evaluation units,
signaling devigés jand strategies for safe shutdown. The manufacturer
of an instalfationsor machine is responsible for providing an appropriate
ovefall safety system. Siemens AG, its regional offices and associated
companiesreferred to as "Siemens" below) cannot guarantee all the
characteristics of a complete installation or machine that has not been
designed by Siemens.

Siemens shall not be liable for recommendations that are made or
implied as a result of the following description. No new warranty or
liability claims over and above those stated in the Siemens general
delivery conditions can be inferred from the following description.

7-14
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The safe stop option comprises the safety relay and the connecting
terminals for relay triggering and a checkback contact.

X5133 Terminal Designation Meaning Range
2 1 Contact 1 Checkback "safe stop" DC 20V -30 V.
j 2 Contact 2 Checkback "safe stop" 1A
3 Control input  Rated resistance of field coil DC 20V -30V
"safe stop" >823Q = 10% at20°C  max. operating
frequency@6/min
4 P24 DC Supply voltage "safe stop" DCa24'V /
30 mA

Connectable cross-section: 1.5 mm2 (AWG 16)

Table 7-9 Terminal assignment for the "safe stop" option

The field coil of the safety relay is connecied atyone end to the
grounded electronics frame. When the field ceil is supplied via an
external 24 V supply, its negative pole must be connected to ground
potential. The external 24 V supply musticomply with the requirements
for PELV circuits to EN 501784DIN,VDE 0160).

In the shipped state, a jumpenis inSerted between terminals 3 and 4.
The jumper must be removed befere the "SAFE STOP" function can be
used and an external controlfor selecting the function connected.

If the safety relay is suppliedwia‘the internal supply at X533:4, the
external 24 V supplygmust'deliver at least 22 V at terminal X9:1/2 to
ensure that the relay picks tp reliably (internal voltage drop).

Terminal strip
- X533 :

O~
O

O w -
O |-

Optocoupler / *
fibre optics
supply

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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The checkback contacts of the safety relay are capable of at least

100,000 switching cycles at the specified load (30 V DC/ 1 A). The

mechanical service life is about 10° switching cycles. The safety relay is

an important component in ensuring reliability and availability of the

machine. For this reason, the pcb with the safety relay must be

replaced in the case of malfunction. In this case, the unit must be

returned for repair or replaced. Function checks must be carried out at

regular intervals, which must be defined in compliance with Employer

Liability Insurance Regulation BGV Al 8§39, para. 3. Accordifngl

function checks must be performed as required by the#& service
a
0

conditions, but at least once a year and additionally after titi
commissioning and any modification and/or mainten

P24 ]

Request protective |4 _______|
device enable o, ]

Emerg.
stop

(O

Mains
Main switch  -Q1 I—L %/%
Al EYll Y12 |Y21)Y22 13 23 |31 47 57
N IR ' ] Il
LT
3TK2828
Y Y
AY33AY34 PE A2 14 24 |32 48 58
K1

SIMOVERT
-K2

MASTERDRIVES
M .
X: Binary input, connect to OFF3

e.g. X101.8 -->P558=21
Y: Binary output, connect to "Comparison value
reached"

\ e.g.X101.6 -->P654 = 120; P796 = 0 (comparison value)
Fig. 7-6 Sample application of "safe stop" function with contactor safety
combination for monitoring a moving protective device in Safety Category

3to EN 954-1

u2va [w2

% L
* S ) - | “ﬁ‘
:! I—Cu control -

i board
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All external cables relevant to the safety function are protected, e.g.
installed in cable ducts, to preclude the possibility of short circuits.
Cables must be installed in compliance with the requirements of
EN 60204-1, Section 14.

In the circuit shown in Fig. 7-6, the tumbler does not release the movi
protective device until the drive has stopped. It may be possible to omit
the tumbler if the risk assessment of the machine deems this to be
safe. In this case, the NC contact of the protective device is connecteﬁ
directly to terminals Y11 and Y12 and electromagnet Y1 is .

Binary input X is negated with signal "OFF3", i.e. at 24 erter
decelerates the motor to zero speed along the parameteri
deceleration ramp. The converter signals zero speedivi ry output

Y, thus energizing relay K2.
Once the motor has stopped, the safety relay in@erter is opened
iadhe

and the coil of main contactor K1 remains at checkback
contact. If contacts in the safety relay are stickin e checkback
contacts do not close and the safety combination on the right
deenergizes main contactor K1 via del cts 47/48 when the
set delay period expires.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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7.3

Protective
conductor

WARNING

Motor cable

7.4

WARNING

NOTICE

Conductor cross-sections

If the unit is mounted conductively on a grounded mounting surface, the
cross section of the protective conductor can be the same as that of the
phase conductor.

In the case of insulated installation on units up to 90 mm wide, a
second protective conductor (with the same cross section as'the, line
conductor) must be connected to ground (M4 threadedioltsson the top
of the unit next to the mains terminal).

For cross-sections and leads, see catalog Motion Control SIMOVERT
MASTERDRIVES MC or IEC 60 204-1: 1997/1998:

Combinations of units

For simple configuration of multi-akis drives, one or several Compact
PLUS DC/AC inverters can be fed from the DC link of the Compact
PLUS AC/AC converters.

The total drive poweref thegdnverters must not exceed the drive power
of the convertef, A simultaneity factor of 0.8 applies here.

For example; a'4 kW inverter and a 1.5 kW inverter can be connected
to a conyerter,With a drive power of 5.5 kW by a common DC bus.

The line-side components are rated according to the total power of all
converters and inverters. In the case of a multi-axis drive from one
5.5%\W, converter, one 4 kW inverter and one 1.5 kW inverter, the line-
sidé components must be rated for an 11 kW converter. If the total
power does not exactly equal that of one converter, then the line-side
components must be dimensioned according to the next-higher
converter power.

If more than two inverters are connected to the DC bus of a converter,
an external DC 24 V supply must be provided for these inverters. Only
one further inverter can be connected to the 24 V voltage output in the
case of a converter with a housing width of 45 mm.

7-18
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03.2005 Parameterization

8 Parameterization

It is possible to parameterize the units of the SIMOVERT
MASTERDRIVES series by various methods of parameter input. Every
unit can be set via the dedicated parameterizing unit (PMU) without the
need to use additional components.

Each unit is supplied with the user software DriveMonitor and
comprehensive electronic documentation on a CD. In the case of
installation on a standard PC the units can be parameterized via'the
serial interface of the PC. The software provides extepSive parameter
aids and a prompted start-up function.

The unit can be further parameterized by entering pasameters with the
OP1S manual operator panel and via a controllérat the'field bus level
(e.g. Profibus).

NOTE In firmware V.20 (for performance 2 units) BIC® parameters can also
be changed in the "Run" drive status¥(see\also parameter list
"Changeable in"). In contrast to firmwarell.x in which BICO
parameters could only be changeduin,the "Ready" drive status,
structural changes can also begmade on performance 2 units with
firmware V2.0 during runningsoperation.

WARNING Unintentional axis movements‘may occur as a result of undesired
changes to BICQfparameters in the "Run" drive status.

8.1 Parametes,menus

Parameters with related functions are compiled in menus for structuring
theWparameter set stored in the units. A menu thus represents a
selection out of the entire supply of parameters of the unit.

ItsiS possible for one parameter to belong to several menus. The
parameter list indicates which individual menus a parameter belongs to.
Assignment is effected via the menu number allocated to each menu.
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Menu level 1
Select via
P60 Menu Select

Menu level 2
(only on OP1S)

Menu level 3
(only on OP1S)

User parameters

P60

Parameter menu

Fixed settings

Quick
parameterization

Board
configuration

Drive setting

Download

Upread/free access

Power section
definition

General parameters

Terminals

Communication

Control and status words

Setpoint channel

Motor/encoder

Control/gating unit

Sequen

Releases

Free blocks

Technology

P358 Key

PU——

SCom1/SCom2

o | Field bus interfaces.J

Sl INK

Position control

Speed control

VI/f open-loop control

| Current control |

Gating unit

Faults/alarms

e | Messages/displays

Trace

Synchronism

Positioning

Basic positioner |

| Setting up/MDI

P359 Lock

Parameter menus

By entering a password in P359,
access to the menus in the gray

shaded area can be prohibited to
unauthorized persons

8-2
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Parameterization

Menu levels

Main menus

The parameter menus have several menu levels. The first level
contains the main menus. These are effective for all sources of
parameter inputs (PMU, OP1S, DriveMonitor, field bus interfaces).

The main menus are selected in parameter P60 Menu Selection.

Examples:

P060 =0 "User parameters" menu selected

P0O60 =1 "Parameter menu" selected

P060 =8 "Power section definition" menu selected

Menu levels 2 and 3 enable the parameter set to be moreyextensively
structured. They are used for parameterizing the unitsgwith the OP1S
operator control panel.

P060 Men

u Descriptig s

0 User parameters e Freely configurable menu

1 Parameter menu e Contains complete parameter set

e More extensive strueture ofithe¥functions achieved by using
an OP1S operator control"panel

Fixed settings e Used to perform a'parameter reset to a factory or user setting

Quick

parameterization

e Used for quick parameterization with parameter modules
e When selecfed;the tnit switches to status 5 "Drive setting”

4 Board configuration e Usedddrconfiguring the optional boards

o \When selected, the unit switches to status 4 "Board
configuration"

5 Drive setting

e Usedyfor detailed parameterization of important motor,
enceder and control data

o * When selected, the unit switches to status 5 "Drive setting"

6 Download

¢ ‘Used to download parameters from an OP1S, a PC or an
automation unit

® When selected, the unit switches to status 21 "Download"

7 Upread/free access e Contains the complete parameter set and is used for free

access to all parameters without being restricted by further
menus

e Enables all parameters to be upread/upload by an OP1S, PC
or automation unit

8 Power,section e Used to define the power section (only necessary for units of

définition

the Compact and chassis type)

¢ When selected, the unit switches to status 0 "Power section
definition”

Table 8-1 Main menus

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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User parameters

Lock and key

In principle, parameters are firmly assigned to the menus. However, the
"User parameters" menu has a special status. Parameters assigned to
this menu are not fixed, but can be changed. You are thus able to put
together the parameters required for your application in this menu an
structure them according to your needs. The user parameters can be
selected via P360 (Select UserParam).

In order to prevent undesired parameterization of the units and to
protect your know-how stored in the parameterization, it is po e to
restrict access to the parameters by defining your own with
the parameters:

¢ P358 key and

>
N

8-4
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03.2005 Parameterization
8.2 Parameter input via the PMU
The PMU parameterizing unit enables parameterization, operator
control and visualization of the converters and inverters directly on th
unit itself. It is an integral part of the basic units. It has a four-digit
seven-segment display and several keys.
Seven segment display for: @
/ drive statuses
S
l/__/l I/__// //__// //__// Alarms and faults 035
Parameter numbers - B B U O E E E
Raise k — — -
e key AN PECE Do LBEE
Lower key —f—— o
Toggle key ——— P Parameter indices ' L—’, ',_-’, ;
Parameter values 5 U B B
Fig. 8-2 PMU parameterizing unit
Key Significance
Toggle ke
P 99 y
A Raise key
\VA4 Lower key
press = single-step decrease
o g press = rapid decrease
P |+ A Hold toggle% o /' If parameter number level is active: For jumping back and forth
and press r. between the last selected parameter number and the
key operating display (r000)
\ o |If fault display is active: For switching over to parameter
number level
o |If parameter value level is active: For shifting the displayed
value one digit to the right if parameter value cannot be
displayed with 4 figures (left-hand figure flashes if there are
any further invisible figures to the left)
P Hold toggle key e |If parameter number level is active: For jumping directly to the
nd press lower operating display (r000)
key o If parameter value level is active: For shifting the displayed
value one digit to the left if parameter value cannot be
P displayed with 4 figures (right-hand figure flashes if there are
any further invisible figures to the right)
Table 8-2 Operator control elements on the PMU
Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Operating Instructions

8-5




Parameterization 03.2005

Toggle key As the PMU only has a four-digit seven-segment display, the 3

(P key) descriptive elements of a parameter
¢ Parameter number, O
& Parameter index (if the parameter is indexed) and < )
& Parameter value

cannot be displayed at the same time. For this reason, you have to
switch between the individual descriptive elements by depressing the®
toggle key. After the desired level has been selected, adjus@can

be made using the raise key or the lower key.
With the toggle key, you can change Parame xr

over:

e from the parameter number to the IE‘ IE‘
parameter index
o from the parameter index to the P ;
parameter value Parame arameter
index value

o from the parameter value to the

parameter number E
If the parameter is not indexed, you
can jump directly from the parameter
number to the parameter value.

NOTE If you change the value of
effective immediately. It i

er, this change generally becomes
the case of acknowledgement

meter list by an asterisk * *’) that the
tive until you change over from the

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Example The following example shows the individual operator control steps to be
carried out on the PMU for a parameter reset to factory setting.

Set P053 to 0002 and grant parameter access via PMU

zIEIN ZIZIN ZIZIN 7||E|N

| P053 [| 0000 [| 0001 [| 0002 [| P053 | L 4

Select P060

[ =os3 ZI%'N os0 | 0(}®
S

Set P0O60 to 0002 and select "Fixed settings" menu

A IE N 2 IZ' N 2 IE N
| P060 [| 1 [| 2 [| PO,
Select P970
» (] {\'

| P060 | . | P970 |

Set P970 to 0000 and start parameter re @

[Py 2 [V APl
| P970 || 1 | °005

3
Q
&

L 4
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8.3

Order numbers

Parameter input via the OP1S

The operator control panel (OP1S) is an optional input/output device
which can be used for parameterizing and starting up the units. Plain-
text displays greatly facilitate parameterization.

The OP1S has a non-volatile memory and can permanently store
complete sets of parameters. It can therefore be used for archiving sets
of parameters. The parameter sets must be read out (upread),from the
units first. Stored parameter sets can also be transferred (downléaded)
to other units.

The OP1S and the unit to be operated communicate withyeach other via
a serial interface (RS485) using the USS protocol. Ddring
communication, the OP1S assumes the function ofithe ‘master whereas
the connected units function as slaves.

The OP1S can be operated at baud rates of 9 kBdsand 19.2 kBd, and
is capable of communicating with up to 32 slaves (addresses 0 to 31). It
can therefore be used both in a point-to-peint ik (e.g. during initial
parameterization) and within a bus configuration.

The plain-text displays can be shown‘in onesof five different languages
(German, English, Spanish, French, ltaliap). The language is chosen by
selecting the relevant parameterforitheislave in question.

Components Order Number

OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0
Connecting cable 3 6SX7010-0AB03
Connecting cable,m 6SX7010-0AB05
Adapter for installationtin cabinet door incl. 5 m cable [6SX7010-0AA00

NOTE The parameter settings for the units connected to the OP1S are given
in the carrespending documentation of the unit (Compendium).
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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2' fag ng xin—?a LCD (4 lines x 16 characters)
# 188, 688 min-1
Run \
9-pole SUB-D connector
LED red O Fault on rear of unit .
LED green O Run
— \ Reversing key
ON key | S 1IVAN Raise key \
OFF key (0] PN/ Lower key
| lev,
Jog key Jog || 7|/ 8] 9

OP1S

Key for toggling between contb
0 to 9: number keys

Reset|

Reset key{ackna @ )

Sign key

Connecting

Fig. 8-4

View of the OP1S

A—U—

1777447477447,
777777777777,
7174
| J
7722777222777

[

3
@

Unit side: L

9-pole SUB-D connector V4

Example: The OP1S in a point-to-point link with the Compact PLUS unit

NOTE In the as-delivered state or after a reset of the parameters to the factory
setting, a point-to-point link can be adopted with the OP1S without any
further preparatory measures and parameterization can be
commenced.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Key

Significance

Function

ON key

For energizing the drive (enabling motor activation). The
function must be enabled by means of parameterization

OFF key

For de-energizing the drive by means of OFF1, OFF2 or
OFF3, depending on parameterization. This function
must be enabled by means of parameterization.

Jog

Jog key

For jogging with jogging setpoint 1 (only effective when
the unit is in the "ready to start" state). This f@ifiction must
be enabled by means of parameterization.

Reversing key

For reversing the direction of rotation of theydrive. The
function must be enabled by means @f parameterization.

Toggle key

For selecting menu levels and switching between
parameter number, parameter indextand parameter
value in the sequence indicatediyhe gurrent level is
displayed by the position ofghe,curser on the LCD
display (the command comes intoteffect when the key is
released).

For conducting a numericaliinput

Reset

Reset key

For leaving menuilevels

If fault displayais,active, this is for acknowledging the
fault. This funetion must be enabled by means of
parameterization:

Raise key

For increasing the displayed value:

Shog'press =single-step increase
Long press = rapid increase

If/motorized potentiometer is active, this is for raising the
Setpoint. This function must be enabled by means of
parameterization

Lower key

Forlowering the displayed value:

Short press = single-step decrease
Long press = rapid decrease

If motorized potentiometer is active, this is for lowering
the setpoint. This function must be enabled by means of
parameterization.

+/-

Sigmkey:

For changing the sign so that negative values can be
entered

to

Number keys

Numerical input

NOTE

Table 8-3

Operator control elements of the OP1S

If you change the value of a parameter, the change does not become
effective until the toggle key (P) is pressed.

Parameter changes made using the OP1S are always stored safely in
the EEPROM (protected in case of power failure) once the toggle key
(P) has been pressed.

8-10
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Some parameters may also be displayed without a parameter number,
e.g. during quick parameterization or if "Fixed setting" is selected. In
this case, parameterization is carried out via various sub-menus.

Example of how to proceed for a parameter reset.

2 X
A [Pl A [P] V]
0

0.0 A 0V 0||MotionControl Menu Selection
# 0.00 min-1|[*Menu selection |[[*User Param.
* 0.00 min-1|| OP: Upread Param Menu. .
Ready|| OP: Download Fixed Set...

Selection of fixed setting

IEN z@a ZIE'N

Fixed Setting Fixed Setting actory Setting
*Select FactSet *Select FactSet #FactSet.
FactSet. #FactSet. *No FactSet

Selection of factory setting

Ple

Factory Setting
#FactSet.
*No FactSet

Start of factory s

NOTE

It isenot e to start the parameter reset in the "Run” status.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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8.4 Parameter input with DriveMonitor

NOTE Please refer to the online help for detailed information on
DriveMonitor ( ? | button or F1 key).

8.4.1 Installation and connection

8.4.11 Installation
A CD is included with the devices of the MASTERBRIVES/Series when
they are delivered. The operating tool supplied an thel€D (DriveMoni-
tor) is automatically installed from this CD. If "automatic notification on
change" is activated for the CD drive on the PC,“aser guidance starts
when you insert the CD and takes you through,installation of
DriveMonitor. If this is not the case, startfilessAutoplay.exe" in the root
directory of the CD.

8.4.1.2 Connection

RS232 interface

There are two ways of conneeting a PC to a device of the SIMOVERT
MASTERDRIVES Series viaythe?USS interface. The devices of the
SIMOVERT MASTERDRIVES Series have both an RS232 and an
RS485 interface.

The serial interfacethat PCs are equipped with by default functions as
an RS232 interface. This interface is not suitable for bus operation and
is therefore only,intepded for operation of a SIMOVERT
MASTERDRIVES device.

A == _ ] xa00:
/5 ) A 5 | 1n.c. (not connected)
1%, o ® 9l | (Compact PLUS: RS232 Id)
| 4 4 2 RxD (RS232)

l
b ]
Iso 30 : P P : .3 .8| 3 Rx+/Tx+ (RS485)
17 05— [ L AP
10,21 & | >< r —>@ | 5Ground
By 2t i +@ odl 615V (OP1S)
| 10 I I .1 | 77D (RS232)
N } k 8 Rx-ITx- (RS485)
- = - 9 Ground
To PC COMXx Device side
socket -X300 (compact PLUS -X103)
9-pin SUB-D connector
Fig. 8-5 Connecting cable for connecting PC COM(1-4) to SIMOVERT

MASTERDRIVES X300

NOJICE DriveMonitor must not be operated via the Sub-D socket X300 if the
SST1 interface parallel to it is already being used for another purpose,
e.g. bus operation with SIMATIC as the master.
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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RS485 interface The RS485 interface is multi-point capable and therefore suitable for

8.4.2

8421

bus operation. You can use it to connect 31 SIMOVERT
MASTERDRIVES with a PC. On the PC, either an integrated RS485
interface or an RS232 <> RS485 interface converter is necessary. On
the device, an RS485 interface is integrated into the -X103 connectio
For the cable: see pin assignment -X300 and device documentation of
the interface converter.

L 4

Establishing the connection between DriveMonitor %device

Setting the USS interface :
You can configure the interface with menu Tg LINE Settings.

E3 DriveMon

OMLIME Setkings...

Options...
Language...

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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The following settings (Fig. 8-7) are possible:
¢ Tab card "Bus Type", options

USS (operation via serial interface)

Profibus DP (only if DriveMonitor is operated under Drive ES). < )
¢ Tab card "Interface"

You can enter the required COM interface of the PC (COM1 to

COM4) and the required baudrate here. P
NOTE Set the baudrate to the baudrate parameterized in SIM

MASTERDRIVES (P701) (factory setting 9600 bau

Further settings: operating mode of the bus in RS tion;

setting according to the description of the interfac ter

RS232/RS485
¢ Tab card "Extended"
Request retries and Response timeout; h 0 n increase the

values already set if communication err@ frequently.

[ZE «+ Drive ES USSParam

+» Drive ES USSParam

£ 4

+» Drive ES USSParam

Bus Type |Intufacei Entendad Bus Type Interface iExtendedl Bus Tupe | Inteiface E*'md!dl
e reece:  ETENN <) Requeststis T pang
i Baudisie [9800  ~ Responsstimeout (1100 ms} 40 (20.300)
Task teas (5} [40 (0.939)
Cencel | Hep | wop (B[ ok ] Concel | Heb |
Fig. 8-7

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8.4.2.2 Starting the USS bus scan

DriveMonitor starts with an empty drive window. Via the menu "Set up
an ONLINE connection..." the USS bus can be scanned for connecte
devices:

E2 DriveMon
Wiew Tools  Help L 4

CTRL+C

Set up an OMLIME conneckion ...

Expart
Imnport

Convert

Parameter sets last dealt with

Exik

Fig. 8-8 Starting the USS bu

NOTE The "Set up an onli ion” menu is only valid from Version 5.2
onwards.

Linit type | “ersion | Open |
MOMP ME
Cance| |

[~ Den ersten gefundenen Antrieb sofaort onling dffnen

— Suchen Antriebe

Cuantity of I2

Adress 4 ll
L4 Fig. 8-9 Search for online drives

During the search the USS bus is scanned with the set baudrate only.
The baud rate can be changed via "Tools - ONLINE Settings", see
section 8.4.2.1.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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8.4.2.3 Creating a parameter set

With menu File 2 New ... you can create a new drive for O
parameterization (see Fig. 8-10). The system creates a download file

(*.dnl), in which the drive characteristic data (type, device version) are

stored. You can create the download file on the basis of an empty

parameter set or the factory setting.

EZ DriveMon

Wi  Tools Help

Qpen. .. CTRL+O
Set up an OMLIME connection ...

Expork

Irnpoart

Convert

Parameter sets last dealt with

Exit

Generates a new parameter set baséd ¥ ackory setking.

Fig. 8-10 Creating a new dr&

Based on factory i
¢ The parame preassigned with the factory setting values

Empty param e
+ For compilati individually used parameters

of a parameter set that has already been created
changed, this can be done by calling the corresponding
via the “File 2 Open” menu function. The last four drives
opened via “Parameter sets last dealt with”.

u create a new drive, the window "Drive Properties" (Fig. 8-11)
. Here you must enter the following data:

p
@: dropdown list box "Device type", select the type of device (e.g.
MASTERDRIVES MC). You can only select the devices stored.

@0 In dropdown list box "Device version", you can select the software
version of the device. You can generate databases for (new)
software versions that are not listed when you start online
parameterization.

+ You must only specify the bus address of the drive during online
operation (switchover with button Online/Offline)

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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NOTE The specified bus address must be the same as that of the
parameterized SST bus address in SIMOVERT MASTERDRIVES O

(P700).
No bus address is assigned to the drive with the button "Disconnect O
network connection".

. 4

NOTE Field "Number of PCD" has no special significance for the
parameterization of MASTERDRIVES and should be left,at®2".
If the value is changed, it must be/remain ensured th ing value

in the program matches the value in parameter P70%rive at all
times.

Drive Properties

[Unit bype

Short Type

it wersian

dware MC P2 [Performance 2)

Techrnology Typ % J

Bus r-‘-.dl:lres\ |EI dizconnect network, connection |

Cluantity D%
Cancel |
& Create file; Drive properties

Qr confirming the drive properties with ok you have to enter the name

\Qand storage location of the download file to be created.

2
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8.4.3 Parameterization
8.4.3.1 Structure of the parameter lists, parameterization with DriveMonitor O

Parameterization using the parameter list is basically the same as
parameterization using PMU (See Chapter 6 "Parameterizating Steps").
The parameter list provides the following advantages:

+ Simultaneous visibility of a larger number of parameters ¢
+ Text display for parameter names, index number, index

parameter value, binectors, and connectors
¢ On a change of parameters: Display of parameter limi ossible

parameter values

The parameter list has the following structure:

Field |Field Name Function
No.
1 P. Nr Here the parameter number is displayed. nly change the field in

menu Free parameterization.

Name Display of the parameter name, i with the parameter list

3 Ind Display of the parameter index fo arameters. To see more than
index 1, click on the [+] sign. is is then expanded and all indices of
the parameter are displayed

4 Index text Meaning of the index of the parameter
Parameter Display of the current parameterwvalue. You can change this by double-
value clicking on it or se ecting a essing Enter.

6 Dim Physical dimen W e parameter, if there is one

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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With buttons Offline, Online (RAM), Online (EEPROM) (Fig. 8-12 [1])
you can switch modes. When you switch to online mode, device
identification is performed. If the configured device and the real device
do not match (device type, software version), an alarm appears. If an
unknown software version is recognized, the option of creating the
database is offered. (This process takes several minutes.)

EX| DriveMon - [MASTERDRIVES MC (Adr.: 0) : MASTERDRIVES MC_tmp]

2' File ‘iew Drive Mavigator Parameters ®perate Diagnostics  Tools  Window  Help
B D& =& S8((e & &2 8Byl als| i =0
B sie |
I <Y
] Device identification “!| Parameter List Complete 2
] 'ﬁ' Drive Mavigatar A
B assisted commissianing P Mo. Name | | Ind Index text Pa
B direct to parameter list (1419 # Active FSetp 0
[ Ioad standard application ni7g # Bin/ConnC2 00o0a0oano;
B assisted F1 technalagy COM [ # Bin/ConnC3 0000000anar
= Parameter overview n073 # Conn/BinC1 00a0a00a008
B User Parameters nil74 # Cann/BinC2 0000a00an00
-] Parameter Menu e L] # Conn/BinC3 00000000000
2 B Common Parameters [F3B20000 # of Fauks a
B Terminals nl7? HBin/CaonnC1 0000000aoar
- (B Communication UE2S " HinterpolPoint +w | oo Tahle 1 i
. LG40 32BGear 1 ACL ool input 4096
B Serial Interfaces 1j2
B} Field Bus Interface UBH  3%EGear 1WNom + |ood Input 0.0
B UG4S 32BGear 2ACL + o0 [input 4096
SIMELINK UB4E 32BGear 2YNfim (001 [input 0.0
Bl scejsar " 4
B ControkStatus Word | [agasii s + 0T IFDs i 050 L
3 B @ - J 2
[ [2] [orF | [0 ans 8] JOFFLNE
JFar Help, press Fi LF

Fig. 8-12 ri indow/parameter list

ig. 8-12 [2]). You can deselect this additional operating tool

The’ '\Q)tor drive window has a directory tree for navigation
purpos
i View - Parameter selection.

O
Q>®

L 4
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The drive window contains all elements required for the
parameterization and operation of the connected device. In the lower
bar, the status of the connection with the device is displayed:

Connection and device ok 0

Connection ok, device in fault state

L 4
Connection ok, device in alarm state

Device is parameterized offline %
No connection with the device can be establism ffline

2 JOl=Ig Tl

parameterization possible).

NOTE If no connection with the device can be esta ause the device
does not physically exist or is not connected, you¢an perform offline
parameterization. To do so, you have to nge,to offline mode. In that
way, you can create an individually ad nload file, which you
can load into the device later.

N
RS
R
.Q(b
<
O
&

L 4

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Drive Navigator

EZ DriveMon, - [MASTERDRIVES MC Plus (Adr.: 0) : (RAM)]

This is used to quickly access important functions of the DriveMonitor.
Settings for Drive Navigator under Tools -> Options (Fig. 8-14):

ii File View Drive Navigator Parameters Operate Diagnostics Tools  Window Help

@ % - 2e eplky |

CEX

2NE @|HE 22 @ R
ke i

i

L 2

Drive Navigator

Asgsisted
commiggioning

Downlaad pararmeter
file ta drive

Direct to pararmeter -
lst d 4—5
1)

General diagnostics

. = Save drive parameters

i :ﬁ i _’5 to a file
3 | 2
(e e (o}

Extended functions
i =~ | Loadstandard - Agzsisted FO1
'@ application ‘° technalogy COMM
] o O3

"~
At Basic positioner

-
&
N

g, = operating screen
TN
b
E |Systern Set. 0.00 jn.od Device status ith device 0K Bus Address| 0 A
For Help, press F1
Fig. 8-13
Options
N\ U
[ igate Toolbars
‘s % Small icons
f" regelection parameter list) " Large icons
indow preselection Show info window
None ™ ‘Yes

* Parameter List Complete " No

™ Free Parameterization

Parameter selection window Activate tool interface

% Save last zettings v ‘Yes

" Al subdirectoies opened .

@ Cancel
Fig. 8-14 Options menu display
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Toolbar of the Drive Navigator

= ﬁ Assisted commissioning

Direct to parameter list \%
n‘" H L
H &, e 1@‘

- e

= - E_/ﬂ. General diagnostiQ

' = Save @i e@eters to a file
le—
I {osue

d parameter file to drive

i [

! b
L
LJ‘J'

Load standard application

Assisted FO1 technology COMM

‘ Basic positioner operating screens

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8.4.3.2 General diagnostics

Via the Diagnostics = General diagnostics menu the following window
opens. This window gives a general overview of the active warnings
and faults and their history. Both the warning and the fault number as
well as plain text are displayed.

General Diagnostics

| Actree W armings | Akbree Faul
Mo. | Warning Test | About | Mo | Fault Text
2 SIMOLIME ztart alarm 153 Reguest master control enakble
18 Encoder adjustment
19 Encoder data senial protocol
23 Motor temperature | Faul History
| No.l Fault Text aulk Time | About |
2 153 Reguest master control enable 0 0000:0000-0017
3 2 Pre-charging fault Q 000000000017
DOperat. Hours 17 d 1 h 17 s DC Bus Vi 541 W
Firmwareverzion W2 200 Output 134 A
CaleTimeHdroom 27 X Fdobor L 7373 4
Drive Temp 23 T rdotor erat. 35 C
Dirive Utilizat. EB A ac 3000 min !
Extended Diagrostics
Fig. 8-15 n agnostics

Via the Exten nostics button you can reach the next

Graphic Diagnostics
Bus Diagnostics Trace Function
e Cross Reference T Cross Reference
) Binectors L Connectors
L 4 Abbrechen
Fig. 8-16 Extended diagnostics
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8.5 Parameter reset to factory setting

The units are delivered with this setting.

You can restore this initial state at any time by resetting the parameter
to the factory setting, thus canceling all parameter changes made since
the unit was delivered. P

PO53 = 6 Grant parameter access %
6: Parameter changes permitted via PMU and seriahinterface
Il SCom1 (OP1S and PC) (b
P0O60 =2 Menu selection "Fixed settings" 0
_ Select desired factory setting
=9
P366 =" 0: Standard Q

The factory setting is the defined initial state of all parameters of a unthQ

Note: This parameter wa e et prior to despatch of
the unit and only nee e changed in exceptional
cases.

P970=0 Start parameter reset\
0: Parameter reset
1: No parameter c

Unit carries out parameter

reset and then leaves the

"Fixed settings" menu.

Fig. 8-17 &NZr parameter reset to factory setting

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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8.6 Parameterizing by download
Downloading with The OP1S operator control panel is capable of upreading parameter
OP1S sets from the units and storing them. These parameter sets can then be

transferred to other units by download. Downloading with the OP1S is
thus the preferred method of parameterizing replacement units in a
service case.

During downloading with the OP1S, it is assumed that the units are in
the as-delivered state. The parameters for the power section definition
are thus not transferred (see section "Detailed parametetizationgpower
section definition"). If a PIN has been entered to releaseyoptional
technology functions, this is also not overwritten during dowsloading.

With the "OP: Download" function, a parameter sefistoredfin the OP1S
can be written into the connected slave. Startingyfrom‘the basic menu,
the "OP: Download" function is selected with “ower0r "Raise" and
activated with "P".

A [P] s

MotionControl Download

*Menu selection *1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES MC
#OP: Download PLUS

Example: Selecting and activating‘the "Download" function

Now one of the parameter sets stored in the OP1S has to be selected
using the "Lowef or ZRaise" keys (displayed in the second line). The
selected ID iségonfitmed with the "P" key. Now the slave ID can be
displayed with "Cower®or "Raise". The slave ID contains various
characteristig’features of the unit such as rated output, order number,
software version, etc.

The "Download*procedure is then started with the "P" key. During
download, the OP1S displays the parameter currently being written.

7||E|N 7'|E|N

Download Download MotionControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC Pxxx

PLUS PLUS

Example: Confirming the ID and starting the "Download" procedure

With "Reset", the procedure can be stopped at any time. If downloading
has been fully completed, the message "Download ok" appears and the
display returns to the basic menu.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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After the data set to be downloaded has been selected, if the
identification of the stored data set does not agree with the identification
of the connected unit, an error message appears for approximately 2
seconds. The operator is then asked if downloading is to be
discontinued.

ZIE'N ZIE'N 7|>|

Download Download Error: MotionControl 00 .
*1909199701 *1909199701 Different

MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC IDs

PLUS PLUS

Yes:  Downloading is discontinued.
No: Downloading is carried out.

8.7 Parameterizing with parameter modulés

es are stored in the
ined with each other, thus
esired application by just a
e of the complete parameter

Pre-defined, function-assigned parame
units. These parameter modules ¢
making it possible to adjust your uni
few parameter steps. Detaile
set of the unit is not required

Parameter modules are avai he following function groups:

1. Motors

2. Motor encoders

3. Control types

4. Setpoint an and sources

Parameterizal is cted by selecting a parameter module from
each functio nd then starting quick parameterization. A

e factory setting is performed and then, according
e required device parameters are set to achieve the
required contrel functionality. The parameters necessary for fine

j he control structure are automatically adopted in the

NOTE If parameter changes have already been carried out on the unit, it is

mmended that you carry out a parameter reset to the factory

setting prior to performing "Quick parameterization".

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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P060 =3

PO71="7°

P0O95 =?

P095 =1 2 5

P096 = ?

P0O97 =7

P099 =?

P130="7?

1
0,1,2,3,56,7 4

\
P147.1¥=4?

Select "Quick Parameterization" menu

Input of unit line voltage in V
AC Units: RMS value of AC voltage
DC Units: DC link voltage

Input of motor type
0: No motor connected
1: 1FT6/1FK6 synchronous servo-motor
2: 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4 induction sen/@:motar
5: Torque motor 1FW3

Input the code number for the connected®dFK6/1FT6 motor
(For list see Chapter 8.8)

Input the code number for the connected 1PH7(=1PAG),
1PH4, 1PL6 motor (For list see Chapter 8.8)

Input the code number fanthe connected 1FW3 motor
(For list see Chapter 8.8)

Select motor encoder

0: automatic encoder deteetion

1: 2-pole resolver

2: Resolver withfpaleypair number of motor

3: Encode2048/rev.

4: Multiturn encoder 2048/rev.

5: Pulse‘epcbder 1024/rev.

7: Encoderswithout C/D track 2048/rev (SW V1.30 and
laten)
Theabselute initial position is not set on encoders without
a C/Dgrack. These can only be used on asynchronous
machines. The position is corrected via a zero pulse (if
connected).
4PA6, 1PL6, 1PH4 and 1PH7 asynchronous motors with
encoder:
These motors are normally supplied with an ERN1381
encoder without C/D track.

Selection of a multiturn enocder

1: EQN1325 (2048 lines)

: ECN1313 (2048 lines)

: EnDat

: EQI1325 (32 lines)

: EQN1125 (Heidenhain) EnDat
: ECN1113 (Heidenhain) EnDat

©ONON

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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P367 =7

Select type of control
0: V/f open-loop control

2: Torque control
3: Speed control

P368 = ?

Select setpoint and command source
: hot used

P368 = 4|7, 8
0,123

v
P700.1 =7

: Analog input and terminal strip

: Fixed setpoints and terminal strip

: MOP and terminal strip

Uss

: not used

: PROFIBUS (CBP2)

: OP1S and fixed setpoints via SCom1
: OP1S and MOP via SCom1

Input the USS address

O~NDU A WNR O

v

P9O18.1 =7

Input the PROFIBUS address

\4 ¢

P370=1

Start of quick parameterization
0: No parameter change

1: Parameter change according to chosen
combination,of parameter modules
Note:
After start;upaan automatic factory setting of P366 =0
takes place, fallowed by the associated parameterization.

P0O60 =0

Return to user menu

Function diagram
modules

Fig. 8-18 Sequence for parameterizing with parameter modules

Fungtion diagram modules (function diagrams) are shown after the flow
chart for parameter modules stored in the unit software. On the first few
pages‘are the:

¢ setpoint and command sources, on the following pages are the
+ Janalog outputs and the display parameters and the
¢ open-loop and closed-loop control types.

It is therefore possible to put together the function diagrams to exactly
suit the selected combination of setpoint/command source and
open/closed-loop control type. This will give you an overview of the
functionality parameterized in the units and of the necessary
assignment of the terminals.

The function parameters and visualization parameters specified in the
function diagrams are automatically adopted in the user menu and can
be visualized or changed there.

The parameter numbers of the user menu are entered in P360.

8-28

6SE7087-8KP50 Siemens AG
Operating Instructions  SIMOVERT MASTERDRIVES



03.2005

Parameterization

Setpoint and command source
Terminal strip and .
H -X101/1 P24
analog input ol
-X101/2 &  M24
-X101/3 ;\ 1= Opera‘tion
\'4 N
[} _
-X101/4 0= Fault1
[]
-X101/5 8 0= Alarm @
O <
[ ] -
1 -X101/6 2 1= Inverter;relesae
]
-X101/7 1-Edge = Acknowledge
, e A N
Y v
-X101/8 & 1=ON 0=OFF1
L I >
(]
]
Differential input Analn Scale
+-10V P630
Analn Offset
LION 0V ... + 10V P631
-X101/9 6— corresponds to
. A -100 % ... +100 %
(]
o Al- D
-X101/100——
]
]
Control type:
Speed
control
—>| r003 Output Volts
—>| r004 Output Amps
Ref- —»| 1006 DC Bus Volts
speed }—b Norm.
P353
. . Gai n-Reg. Time
Disp Speed Conn P235.1 P240.1
r041.1 FSe_tp
(= speed n(max, Spe! T T Torq(Lim1)
setpoint) P452. P263.1
l \ \ I , Current —p <|
control
/1 &N
n( R d) FSetp =
r 1 P4 Torq (Lim2)
Accel gDecel P264.1
Time P462.1 Ti
Motor
Analog output AnaOut Scale Ana(;tét4 gniooth encoder
+-10V Ang P643.1 .

-x101/11 H-AA__|

[}
-X101/12 QJ-_
[ ]

Type of encod
Resolve

Data of resolver to be connected:
- 2-pol

Data of pulse encoder simulation:
- 1024 pulses/revolution

"

-

R Disp Speed Conn
r041.2
(=speed actual value )

- X _
ylVl= 100 %P643.l

______________________________ I X

"o 6
' SBR1/2 s

g -X410/90 ® Track A+ sin + s o] xa14i3

S 41001 § TrackA- sin - o o[ xa14i4 x

£ (E/.E) X410/92  Track B+ cos+ o o | -xa14/6

3 5 -X410/93 ~ Track B- cos- o o | -X414/7

S > _X410/94 A Zeropulse + Excitation | o o | -xa14/9

$ e -X410/95 a Zero pulse - Me iaio : o | -X414/11

3 M s~

o [
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Parameterization

Setpoint_ and comnjand source: .
Terminal strip and fixed setpoints (FSetp)

-X101/1 P24

O

[
-X101/2 M24

]
-X101/3 8
—

]
-X101/4 o

0 = Fault
4

24 :
-X101/5 ¢ FSetp Bit 0

1 = Operation
<

O >
-X101/6 ®  FSetp Bit 1
>

]
-X101/7 o

1 ]
-X101/8 o

L X X ¢

1-Edge = Afknowledge

1=ON 0=0FF1

Control type:
Torque
control —>| r003 Output Volts
—>| r004 Output Amps
Ref —»| 1006 DC Bus Voits
Torque }—b Norm
P354 Disp Torg Conn
(:r'(l"g?cl]ie FSetp Torq(Lim1)
setpoint)

P263
3

gl

FSetp Torq(Li
P264
xut Scale

P643.1

Analog output
+/-10 V

Speed
monitoring

Current »
control

P452

AnaOut Smooth
P642.1

o

1

n(max FWD speed) n(max REV speed)

P453

Disp Torq Conn

r039.2

(=Torque actual

value)

X101/11 &fAnaouty

encoder

A X Disp Speed Conn
*AnaOut D YVI= 1555, P643 : 1041.2
-X101/12 Q— (=speed actual value)
[
"o sey
#SBP UB A -X400/60 P
. -X400/61
. Track A+ ¥ -X401/68
Data of pulse encoder to be connected: . Track B+ -X401/70
. - HTL encoder (15 V) .
-1024 Inc. . Zero pulse + -X401/72
- without control track Yecccccsses
Shield
connection
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Setpoint and command source
Terminal strip and motorized potentiometer

]
-X101/1 8 P24

[
-X101/2 & M24

(]
-X101/3 o 1 =Operation  MOP Accel Time MOP Decel Time
M N P431 P432 @
-X101/4 o 0 =Fault 1T T MOP(max)
P421
D—/
b—/
D—/

& <
-X101/5 8 1 = Raise l\ﬂOP
Q »

-X101/6 rl\ 1 = Lower MOP
C — »
-X101/7 Q 1-Edge = A'Eknowledge MaPi
4
- -X101/8 & 1=ON 03 OFF1 Conf MOP
M P425
. 00x0 = ... Without storin er OFF
. 00x1 = ... Storin ro
Type of control
VIf control
—>| r003 Output Volts
< —>| r004 Output Amps \
Ref speed
PSES Norm. —>| r006 DC Bus Volts \
olts Curvel
P327
req U
n(max, FWD spee 2
P452.1 3.4
A ' M
2
/1 & . —
n(max, RE €
1T 1 Pas3, 4
Accel Time Decel Time f

P462.1 P464.1 Motor
L 4

Freq Curvel encoder
\ P326
Analog output AnaOut Smooth

+-10 V AnaOut Qffset naOut Scale P642.1

. P643.1 1

8 AA ———
-X101/11 22— A R Disp Freq Conn
: » r043.2
(=F4requency actual value)

[ ]
-X101/12 QL D

X pg43.1
100 %

Type of encoder:

Without e de
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Setpoint and command source
USS

<1> Interface parameters P700 to P704 remain
unchanged if parameter P370=1 is set
via SCom1 (e. g. DriveMonitor).

Ramp generator active
Energize main contactor
Undervoltage fault
Ready for operation

Comparison setp ok
Ready for ON

Reserve

FWD/REV speed setp
+ | PZD control

Deviation

Alarm effective

ON blocked

OFF3 effective

OFF2 effective

Fault effective

Operation

L 4

<1>

-X100/35, PKWA

RS485P .
> d PZD:2 ¢ I PKW

(] Baud rate: Transmit

[ ]
L_|-X100/360 9.6 KB Receive

RS485N
] Tigfailure | ———> [_PKW PKW | [ Dataword1 |

time: 0 = Control word 1
none

iy
wu

Status word 1

PKW | [ Dataword 1 | [ Datawo

15
proposal  [0]ofof1]1]1]o]o] 1
° N = o

ON/OFF1| |o

Raise MOP
REV speed
FWD speed
PZD control

External fault
Lower MOP

Inverter relesat
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03.2005

Setpoint and command source:
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03.2005 Parameterization
8.8 Motor lists
Synchronous
motors
1FK6 / 1FK7/
1FT6/ 1FS6
NOTE 1FK7xxx HD (High Dynamic, P096=82-92) are new AC servo motors
based on the 1FK6 series. The data of 1IFK7xxx HD (High Dymamic)
and 1FK6xxx therefore tally.
Input in | Motor order number Speed Torque Number
P096 (MPRD) n, [rpm] M, [Nm] of pole
pairs
1 1FK6032-6AK7 6000 0.8 1.5 3
2 1FK6040-6AK7 6000 0.8 1.75 3
3 1FK6042-6AF7 3000 246 2.4 3
4 1FK6060-6AF7 3000 40 3.1 3
5 1FK6063-6AF7 3000 6.0 4.7 3
6 1FK6080-6AF7 3000 6.8 5.2 3
7 1FK6083-6AF7 3000 10.5 7.7 3
8 1FK6100-8AF7 3000 12.0 84 4
9 1FK6101-8AF7 3000 15.5 10.8 4
10 1FK6103-8AF7 3000 16.5 11.8 4
11 1FT6031-4AK % 6000 0.75 1.2 2
12 1FT6034-1AK7_-3A
1FT6034-4AKT 6000 1.4 2.1
13 1FT6041-4AF7( 3000 2.15 1.7 2
14 1FT6041-4AKT) 6000 1.7 2.4 2
15 1FTE044-1AF7 -3A
1FT6044-4AF7_ 3000 4.3 2.9 2
16 TRI6044-4AK7 6000 3.0 4.1 2
17 1F§6061-6AC7_ 2000 3.7 1.9 3
18 LET6061-1AF7_-3A
1FT6061-6AF7_ 3000 35 2.6 3
19 1FT6061-6AH7_ 4500 2.9 34 3
20 1FT6061-6AK7_ 6000 2.1 3.1 3
21 1FT6062-6AC7_ 2000 5.2 2.6 3
22 1FT6062-1AF7_-3A
1FT6062-6AF7_ 3000 4.7 3.4 3
23 1FT6062-1AH7_
1FT6062-6AH7_ 4500 3.6 3.9 3
24 1FT6062-6AK7_ 6000 2.1 3.2
25 1FT6064-6AC7_ 2000 8.0 3.8
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) Nn [rpm] Mn [Nm] In [A] of pole
pairs
26 1FT6064-1AF7_-3A
1FT6064-6AF7_ 3000 7.0 4.9 3
27 1FT6064-6AH7_ 4500 48 55 3
1FT6064-1AH71
28 1FT6064-6AK7_ 6000 21 35 3
29 1FT6081-8AC7_ 2000 7.5 N 4
30 1FT6081-8AF7_ 3000 6.9 5.6 4
31 1FT6081-8AH7_ 4500 5.8 78 4
32 1FT6081-8AK7_ 6000 4.6 7.7 4
33 1FT6082-8AC7_ 2000 11.4 6.6 4
34 1FT6082-1AF7_-1A
1FT6082-8AF7_ 3000 10.3 8.7 4
35 1FT6082-1AH7_
1FT6082-8AH7_ 4500 8.5 11.0
36 1FT6082-8AK7_ 6000, 55 9.1
37 1FT6084-8AC7_ 2000 16.9 8.3
38 1FT6084-1AF7_-1A
1FT6084-8AF7_ 3000 14.7 11.0
39 1FT6084-8AH7_ 4500 10.5 12.5
1FT6084-1AH71
40 1FT6084-8AK7_ 6000 6.5 9.2 4
1FT6084-1AK71
41 1FT6084-8SC7" 2000 235 125 4
42 1FT6084-8SE7_ 3000 22.0 17.0 4
43 1FT6084-8SH7. 4500 20.0 24.5 4
44 1FT6084-8SK7) 6000 17.0 255 4
45 1FT6086-8ACT_ 2000 22.5 10.9 4
46 1FT6086-1AF7_-1A
1RI6086-8AF7_ 3000 18.5 13.0
47 1F§6086-8AH7_ 4500 12.0 12.6
1FT6086-1AH71
48 1FT6086-8SC7_ 2000 33.0 17.5 4
49 1FT6086-8SF7_ 3000 31.0 24.5 4
50 1FT6086-8SH7_ 4500 27.0 315 4
51 1FT6086-8SK7_ 6000 22.0 29.0 4
52 1FT6102-8AB7_ 1500 24.5 8.4 4
53 1FT6102-1AC7_-1A
1FT6102-8AC7_ 2000 23.0 11.0
54 1FT6102-8AF7_ 3000 19.5 13.2
55 1FT6102-8AH7_ 4500 12.0 12.0
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
56 1FT6105-8AB7_ 1500 41.0 14.5 4
57 1FT6105-1AC7_-1A
1FT6105-8AC7_ 2000 38.0 17.6 4
58 1FT6105-8AF7_ 3000 31.0 22.5 4
59 1FT6105-8SB7_ 1500 59.0 21.7 4
60 1FT6105-8SC7_ 2000 56.0 280 4
61 1FT6105-8SF7_ 3000 50.0 350 4
62 1FT6108-8AB7_ 1500 61.0 20.5 4
63 1FT6108-8AC7_ 2000 55.0 24.5 4
64 1FT6108-8SB7_ 1500 83.0 31.0 4
65 1FT6108-8SC7_ 2000 800 40.0 4
66 1FT6132-6AB7_ 1500 62.0 19.0 3
67 1FT6132-6AC7_ 2000 55.0 23.0 3
68 1FT6132-6AF7_ 3000 36.0 23.0 3
69 1FT6132-6SB7_ 1500 102.0 36.0 3
70 1FT6132-6SC7_ 2000 98.0 46.0 3
71 1FT6132-6SF7_ 3000 90.0 62.0 3
72 1FT6134-6AB7_ 1500 75.0 24.0 3
73 1FT6134-6AC7_ 2000 65.0 27.0 3
74 1FT6134-6SB7_. 1500 130.0 45.0 3
75 1FT6134-6SC73 2000 125.0 57.0 3
76 1FT6134-6SE/M™ 3000 110.0 72.0 3
77 1FT6136-6AB74 1500 88.0 27.0 3
78 1FT6136-6AC% 2000 74.0 30.0 3
79 1FT6236-6SB7_ 1500 160.0 55.0 3
80 1FT16136-68SC7_ 2000 150.0 72.0 3
81 1RI6108-8SF7_ 3000 70.0 53.0 4
High Dynamic
82 WFK6033-7AK71 6000 0.9 1.5 3
1FK7033-7AK71
83 1FK6043-7AK71 6000 2.0 4.4 3
1FK7043-7AK71
84 1FK6043-7AH71 4500 2.6 4.0 3
1FK7043-7AH71
85 1FK6044-7AF71 3000 35 4.0 3
1FK7044-7AF71
86 1FK6044-7AH71 4500 3.0 4.9 3
1FK7044-7AH71
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
87 1FK6061-7AF71 3000 54 5.3 3
1FK7061-7AF71
88 1FK6061-7AH71 4500 4.3 5.9 3
1FK7061-7AH71
89 1FK6064-7AF71 3000 8.0 7.5 3
1FK7064-7AF71
90 1FK6064-7AH71 4500 5.0 7.0 3
1FK7064-7AH71
91 1FK6082-7AF71 3000 8.0 6.7 4
1FK7082-7AF71
92 1FK6085-7AF71 3000 6.5 7.0 4
1FK7085-7AF71
Water cooling
100 1FT6132-6WB7 1500 150.0 58.0 3
101 1FT6132-6WD7 2500 13610 82.0 3
102 1FT6134-6WB7 1500 185.0 67.0 3
103 1FT6134-6WD7 2500 185.0 115.0 3
104 + 105 | Reserved for future application§
106 1FT6138-6WB7 1500 290.0 112.0 3
107 1FT6138-6WD7 2500 275.0 162.0 3
108 1FT6163-8WB7 1500 450.0 160.0 4
109 1FT6163-8WDJ 2500 450.0 240.0 4
110 1FT6168-8WB7 1500 690.0 221.0 4
111 1FT6168-8WC7 2000 550.0 250.0 4
112 to 119 | for future applications
120 1FT6062-6WF7 3000 10.1 7.5 3
121 1FT6062:6 WH7 4500 10.0 11.0 3
122 1FT6062-6WK7 6000 9.8 15.2 3
123 1FT6064-6WF7 3000 16.1 11.4 3
124 1FI6064-6WH7 4500 16.0 18.5 3
125 1FT6064-6WK7 6000 15.8 27.0 3
126 1FT6082-8WC7 2000 22.1 13.6 4
12% 1FT6082-8WF7 3000 21.6 19.1 4
128 1FT6082-8WH7 4500 20.8 28.4 4
129 1FT6082-8WK7 6000 20.0 32.6 4
130 1FT6084-8WF7 3000 35.0 27.0 4
131 1FT6084-8WH7 4500 35.0 39.0 4
132 1FT6084-8WK7 6000 34.0 51.0 4
133 1FT6086-8WF7 3000 46.0 37.0 4
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
134 1FT6086-8WH7 4500 45.0 53.0 4
135 1FT6086-8WK7 6000 44.0 58.0 4
136 1FT6105-8WC7 2000 82.0 60.0 4
137 1FT6105-8WF7 3000 78.0 82.0 4
138 1FT6108-8WB7 1500 116.0 43.0 4
139 1FT6108-8WC7 2000 115.0 57.0 4
140 1FT6108-8WF7 3000 109.0 81,0 4
141 to 149 | for future applications
Other types
150 1FT6108-8AF7 3000 37.0 25.0 4
151 1FT6105-8SH7 4500 40.0 41.0 4
152 1FT6136-6SF7 3000 14509 104.0 3
153 1FT6021-6AK7 6000 0:3 11 3
154 1FT6024-6AK7 6000 0:5 0.9 3
155 1FT6163-8SB7 1500 385.0 136.0 4
156 1FT6163-8SD7 2500 340.0 185.0 4
157 1FT6168-8SB7 1500 540.0 174.0 4
158 to 159 | for future applications
Compact
160 1FK7022-5AK71 6000 0.6 14 3
161 1FK7032-5AK71 6000 0.75 1.4 3
162 1FK7040-5AK71 6000 1.1 1.7 4
163 1FK7042-5AF71 3000 2.6 1.9 4
164 1FK7042-5AK71 6000 1.5 2.4 4
165 1FK#060-5AF71 3000 4.7 3.7 4
166 1FK7060-5AH71 4500 3.7 4.1 4
167 1FKZ063-5AF71 3000 7.3 5.6 4
168 1FK7063-5AH71 4500 3.0 3.8 4
169 IFK7080-5AF71 3000 6.2 4.4 4
170 1FK7080-5AH71 4500 4.5 4.7 4
7 1FK7083-5AF71 3000 10.5 7.4 4
1i2 1FK7083-5AH71 4500 3.0 3.6 4
173 1FK7100-5AF71 3000 12.0 8.0 4
174 1FK7101-5AF71 3000 155 105 4
175 1FK7103-5AF71 3000 14.0 12.0 4
176 1FK7042-5AH71 4500 2.2 2.2 4
177 to 199 | for future applications
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) Nn [rpm] Mn [Nm] In [A] of pole
pairs
Explosion-proof
200 1FS6074-6AC71 2000 7.2 3.4 3
201 1FS6074-6AF71 3000 6.3 4.4 3
202 1FS6074-6AH71 4500 4.5 5.0 3
203 1FS6074-6AK71 6000 1.9 3.2 3
204 1FS6096-8AC71 2000 20.0 9.8 4
205 1FS6096-6AF71 3000 17.0 12,0 4
206 1FS6096-8AH71 4500 11.0 11.5 4
207 1FS6115-8AB73 1500 37.0 130 4
208 1FS6115-8AC73 2000 34.0 16.0 4
209 1FS6115-8AF73 3000 28.0 20.0 4
210 1FS6134-6AB73 1500 68.0 22.0 3
211 1FS6134-8AC73 2000 59.0 24.0 3
212 1FS6134-8AF73 3000 34.0 22.0 3
2;2;0 for future applications
Table 8-4 Motor list 1FK6 / 1FKZ / 1FT6 / 1FS6
Torque motors
1FW3
Input in | Motor ordtﬁ Speed Torque Current | Number
P099 numberm n, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
1 1FW3201 250 300.0 20.0 14
2 1RW3202 250 500.0 33.0 14
3 1FW3203 250 750.0 51.0 14
4 1FW3204 250 1000.0 65.0 14
5 1FW3206 250 1500.0 100.0 14
6 1FW3208 250 2000.0 135.0 14
7109 for future applications
10 1FW3281 200 2500.0 147.0 17
11 1FW3283 200 3500.0 200.0 17
12 1FW3285 200 5000.0 295.0 17
13 1FW3288 200 7000.0 435.0 17
14 to 253 | for future applications
Table 8-5 Motor list 1IFW3
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Asynchronous For 1PH7, 1PH4, and 1PL6 motors, the up-to-date calculation data

motors have been stored in the unit. These might differ from the rating plate

1PH7 /1PL6/1PH4  slightly. Always use the data stored. The magnetization current is
determined by automatic parameterization.

NOTE 1PH7xxx is the new designation of what were formerly 1PA6xxx
motors. The 1PH7xxx and 1PA6xxx data therefore tally.

Input in | Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torgue quency
P097 [number speed number | |, [A] Uy [V] Mn [ n [HZ]
(MPRD) N, [rpm] Zp A
1 1PH7101-2_F 1750 2 9.7 398 236 60.0
2 1PH7103-2_D 1150 2 9.7 391 35.7 40.6
3 1PH7103-2_F 1750 2 12.8 398 34.1 61.0
4 1PH7103-2_G 2300 2 16.3 388 31.1 78.8
5 1PH7105-2_F 1750 2 17.2 398 43.7 60.0
6 1PH7107-2_D 1150 2 17.1 360 59.8 40.3
7 1PH7107-2_F 1750 2 21.7 381 54.6 60.3
8 1PH7131-2_F 1750 2 23% 398 70.9 59.7
9 1PH7133-2_D 1150 2 275 381 112.1 39.7
10 1PH7133-2_F 1750 2 33.1 398 95.5 59.7
11 1PH7133-2_G 2300 2 4274 398 93.4 78.0
12 1PH7135-2_F 1750 2 40.1 398 117.3 59.5
13 1PH7137-2_D 1150 2 40.6 367 161.9 39.6
14 1PH7137-2_F 1750 2 53.1 357 136.4 59.5
15 1PH7137-2_G 2300 2 54.1 398 120.4 77.8
16 1PH7163-2_B 400 2 28.2 274 226.8 14.3
17 1PH7163-2_D 1150 2 52.2 364 207.6 39.2
18 1PH7163-2_F 1750 2 69.1 364 185.5 59.2
19 1PH7163-2_G 2300 2 77.9 374 157.8 77.4
20 1PH7167-2_B 400 2 35.6 294 310.4 14.3
21 1PH7167-2" D 1150 2 66.4 357 257.4 39.1
22 1PH7167-23F 1750 2 75.3 398 223.7 59.2
23 1PH7184-2(B 400 2 51.0 271 390 14.2
24 1PHZ184<2_D 1150 2 89.0 383 366 39.2
25 1PH7184-2_F 1750 2 120.0 388 327 59.0
26 1PH7184-2_ L 2900 2 158.0 395 265 97.4
27 1PH7186-2_B 400 2 67.0 268 505 14.0
28 1PH7186-2_D 1150 2 116.0 390 482 39.1
29 1PH7186-2_F 1750 2 169.0 385 465 59.0
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Input in | Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torque Frequency
P097 [number speed number | I, [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ] ‘
(MPRD) Nn [rpm] Z, -]

30 1PH7186-2_L 2900 2 206.0 385 333 97.3
31 1PH7224-2_B 400 2 88.0 268 725 14.0
32 1PH7224-2_D 1150 2 160.0 385 670 38.9
33 1PH7224-2_U 1750 2 203.0 395 600 58.9
34 1PH7224-2_L 2900 2 274.0 395 490 97.3
35 1PH7226-2_B 400 2 114.0 264 935 14.0
36 1PH7226-2_D 1150 2 197.0 390 870 38.9
37 1PH7226-2_F 1750 2 254.0 395 73¢ 58.9
38 1PH7226-2_L 2900 2 348.0 390 610 97.2
39 1PH7228-2_B 400 2 136.0 272 1145 13.9
40 1PH7228-2_D 1150 2 238.0 390 1070 38.9
41 1PH7228-2_F 1750 2 342.0 395 975 58.8
42 1PH7228-2_L 2900 2 402.0 395 708 97.2
43 1PL6184-4 B 400 2 69:0 300 585 14.4
44 1PL6184-4 D 1150 2 121,0 400 540 39.4
45 1PL6184-4 F 1750 2 166:0 400 486 59.3
46 1PL6184-4_L 2900 2 209.0 400 372 97.6
47 1PL6186-4 B 400 2 90,0 290 752 14.3
48 1PL6186-4 D 1150 2 158.0 400 706 394
49 1PL6186-4_F 1750 2 231.0 400 682 59.3
50 1PL6186-4 L 2900 2 280.0 390 494 97.5
51 1PL6224-4 B 400 2 117.0 300 1074 14.2
52 1PL6224-4 D 1150 2 218.0 400 997 39.1
53 1PL6224-4 F 1750 2 292.0 400 900 59.2
54 1PL6224-4_L 2900 2 365.0 400 675 97.5
55 1PL6226-4.1B 400 2 145.0 305 1361 14.0
56 1PL6226-4_D 1150 2 275.0 400 1287 39.2
57 1PL6226-4_F 1750 2 350.0 400 1091 59.1
58 1PL6226:4 | 2900 2 470.0 400 889 97.4
59 1RL6228-4/B 400 2 181.0 305 1719 14.0
60 1PL6228-4_D 1150 2 334.0 400 1578 39.2
61 1PL6228-4 F 1750 2 470.0 400 1446 59.0
62 WPL6228-4_L 2900 2 530.0 400 988 97.3
63 1PH4103-4_F 1500 2 20.2 350 48 52.9
64 1PH4105-4_F 1500 2 27.3 350 70 53.1
65 1PH4107-4_F 1500 2 34.9 350 89 52.8
66 1PH4133-4_F 1500 2 34.1 350 95 51.9

6SE7087-8KP50 Siemens AG

8-46 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



03.2005 Parameterization
Input in | Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torque Frequency
P097 [number speed number | I, [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ] ‘
(MPRD) N, [rpm] Z,
67 1PH4135-4_F 1500 2 51.2 350 140 51.6
68 1PH4137-4 F 1500 2 60.5 350 172 51.6
69 1PH4163-4_F 1500 2 86.3 350 236 50.9
70 1PH4167-4_F 1500 2 103.3 350 293 51.0
71 1PH4168-4_F 1500 2 113.0 350 331 51.0
72 1PH7107-2_G 2300 2 24.8 398 50 78.6
73 1PH7167-2_G 2000 2 88.8 350 196 67.4
74 to 99 | for future applications
100 1PL6284-..D. 1150 2 | 4780 | 400 2325 38.9
101to for fut licati
253 or tuture applications
Table 8-6 Motor list 1PH7 / 1PL6 / 1PH4
For information about motor ratings and availability please see Catalog
DA65.3 "Synchronous and asynehroneus servomotors for SIMOVERT
MASTERDRIVES".
The data stored under the motor numbers describe the design point of
the motor. In Chapter 3 "Inductien servo motors" of Catalog DA65.3 two
operating points are indicatedior operation with MASTERDRIVES MC.
The operating points‘are caleulated for 400 V and 480 V AC line
voltage on the e@nverter input side.
The data for the, 480,V line voltage are stored in the control system as
the rated motar ctrent'is slightly lower for a few motors in this
operating paint,
P293 "Field weakening frequency" is always decisive for the actual field
weakening operating point. The field weakening frequency P293 is
automatically/Calculated for a line voltage of 400 V.
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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8.9 Motor identification

From Version V1.30 onwards, automatic motor identification is
available. In the case of Siemens motors (P095 =1 or 2 ) the motor
type is first selected in P096 or P097. In the case of non-Siemens
motors (P095 = 3 or 4), the rating plate data and number of pole pairs
have to be entered, and then automatic paramterizing is called with
P115=1.

After exit from the "drive initial start-up" status with PO60 =4, P45 = 2
is set and hence motor identification is selected. The converter must
now be switched in within 30 s so that measuring can start.“The alarm
AQ78 is set during the 30 s.

CAUTION The motor shaft can move slightly during the measurement operation.
The motor cables are live. Voltages are present atthe/converter output
terminals and hence also at the motor termin@lsithey are therefore
hazardous to touch.

WARNING It must be ensured that no dangenrfogpersons and equipment can
occur by energizing the powerandthe unit.

If measurement is not started Within 30 s or if it is interrupted by an OFF
command, error F114 is set. The converter status during measurement
is "Motid-Still" (r0@1 =x18).\,Measurement is ended automatically, and
the converter reverts40 the status "Ready for start-up” (r001 = 009).

In current-corttrelledimode (P290 = 0), automatic motor indentification
should always_be%erformed during initial start-up.

8.10 Complete parameterization

10 make full use of the complete functionality of the inverter/converter,
parameterization must be carried out in accordance with the
"Campendium”. You will find the relevant instructions, function
diagrams and complete lists of parameters, binectors and connectors in
the Compendium.

Language Compendium order number
German 6SE7080-0QX70
English 6SE7087-6QX70
French 6SE7087-7QX70
Spanish 6SE7087-8QX70
Italian 6SE7087-2QX70

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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9 Maintenance O

DANGER SIMOVERT MASTERDRIVES units are operated at high voltages.
All work carried out on or with the equipment must conform to all the
national electrical codes (BGV A2 in Germany).
Maintenance and repair work may only be carried out by properly ¢
qualified personnel and only when the equipment is discon from
the power supply.

Only spare parts authorized by the manufacturer may,
The prescribed maintenance intervals and also the instr, s for
repair and replacement must be complied with.
Hazardous voltages are still present in the driveunits'@p to 5 minutes
after the converter has been powered down DC link
capacitors. Thus, the unit or the DC link terminalsynust not be worked
on until at least after this delay time.

ry.

The power terminals and control termin
voltage levels even when the motofi

ill be at hazardous

9.1 Replacing the fan &\'

A fan is mounted at the tion of the inverter for cooling the

power section.
The fanis fed b

ply voltage and switched on and off by
electronic contro rding to the heat sink temperature.

The fan is des a service life of L1 = 35,000 hours and an
ambient tem ture,of T, = 45 °C. It must be exchanged in good time

to ensure t ility of the unit.
It may b C ry to disassemble the unit for this purpose.
L 4
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9.1.1

Removal

Installation

NOTICE

9.1.2

Removal

Installation

NOTICE

9.1.3

Removal

Instala@

Replacing the fan in units up to 45 mm wide

+ After removing the X20 connector which is protected against polarity
reversal and undoing the two cover screws, unscrew the fan and
withdraw the connector.

« Fit the fan in the reverse order, making sure that the arrow indicatigg
the direction of air flow points to the inside of the unit.

Make sure that the leads to the fan are connected the i % round.

Otherwise the fan will not operate!
Replacing the fan in units up to 90 mm wi (Q
i

+ After removing the X20 connec
reversal and unscrewing the two
dismantled by pushing out i
connector can be discon

protected against polarity
rews, the fan can be
of the insert rivets and the
insert rivets can be re-used.

¢ Fit the fan in the reverse%r, making sure that the arrow indicating
the direction of air fl ints’to the inside of the unit.

Make sure that

Replacing’l\cz‘u units 135 mm wide

can remove the fan by undoing the four mounting screws or
iding out the internal parts of the insert rivets. The insert rivets can
‘ le re-used.

ds to the fan are connected the right way round.
ot operate!

isconnect the leads on the fan.

¢ Fit the new fan in the reverse order.

+ Make sure that the arrow indicating the direction of air flow points to
the inside of the unit.

NOTICE 4 Make sure that the leads to the fan are connected the right way round.
Otherwise the fan will not operate!
6SE7087-8KP50 Siemens AG
9-2 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



03.2005
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9.14 Replacing the fan in units up to 180 mm wide

Two fans are mounted on the lower side of the inverter, an internal fan
for cooling the control electronics and a unit fan for cooling the power;
section.

Internal fan .

Unit fan *

Opening the unit: ¢

e Loosen the 2 mounting screws in the front at the top € unit.
There is no need to take the screws right out. Slgts ided
in the housing to allow the front of the unit to be releas hen
the screws have been loosened.

e Carefully swing the front of the unit forwards (t le of
about 30°) away from the housing.

e On the power section, open the locking | on the ribbon cable
connector to the control electronics.

e Move the cover forwards and take it

Remove the fan connection on the powenRsection.

Undo the four mounting screw: lide the internal parts of the

insert rivets. Then remove the fa insert rivets can be re-used.
Fit the new fan by reversin ence of operations. Make sure

that the arrow indicating irégtion of rotation is pointing to the
inside of the unit. K

Undo the four moun ws or slide out the internal parts of the
insert rivets. Themye the fan. The insert rivets can be re-used.
Disconnect ¢4 on the fan.

Fit the ne n e reverse order.

Make sur arrow indicating the direction of air flow points to
the inside o nit.

NOTICE Mafexg the leads to the fan are connected the right way round.
wi

he fan will not operate!
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Forming

10 Forming

CAUTION

If a unit has been non-operational for more than two years, the DC link
capacitors have to be newly formed. If this is not carried out, the unit
can be damaged when the line voltage is powered up.

How the serial
number is made up

If the unit was started up within two years of manufacture, thesDC link
capacitors do not have to be re-formed. The date of manufacture of the
unit can be read from the serial number.

(Example: F2SD123456)

Position Example

Meaning

lto2 F2 Place of manufacture
3 R 2003
S 2004
T 2005
U 2006
4 1t09 January to September
(0] October
N November
D December
510 10 ot relevant for forming

The following appliesfor the above example:
Manufacture teokplace in December 2004.

During forming a‘defineéd voltage and a limited current are applied to
the DC link gapaeitors and the internal conditions necessary for the
function of the/DClink capacitors are restored again.

3AC 400 V
oLl oL2 QL3

y y y

&PE

Motor
connection
5 . ~ u2/m1
é C/L+ _L _| V2/T2
g P T i warrs
D/L
DC link Inverter
PE3 PE2
O TnTmmTmmiTmmTmnTEo
Fig. 10-1 Forming circuit
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Components for the o 1 fuse-switch triple 400 V /10 A

forming circuit ¢ 3incandescent lamps 230 V / 100 W
(suggestion) :

¢ Various small parts e.g. lamp holders, 1.5 mm2 cable, etc. 0
DANGER The unit has hazardous voltage levels up to 5 minutes after it has been

powered down due to the DC link capacitors. The unit or the DC link S

terminals must not be worked on until at least after this delag'me.

Procedure + Before you form the DC link capacitors the unit or@t and

middle bar of the DC link bus module have to d (C/L+ and
D/L-).

¢ When the unit has been removed, conne arth. Installed
units are earthed through the bar conneection .

¢ The unit is not permitted to receive asWi command (e.g. via
the keyboard of the PMU or the ger ).

¢ The incandescent lamps must b / extinguish during the

course of forming. If the lal inue to burn, this indicates a fault

in the unit or in the wiring

+ Connect the required co entsrin accordance with the circuit
example.
¢ Energize the formin It he duration of forming depends on the
idle time of the inverter,
A Forming time
6L .
in hours

24

L 4

Off-circuit idle
time in years

1L
& T T T T
& 1 2 3 4 5
@ - Forming time as a function of inverter idle time

Q>®

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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11 Technical Data

EC Low-Voltage Directive EN 50178
73/23/EEC and RL93/68/EEC

EC EMC Directive 89/336/EWG EN 61800-3

EC Machinery Safety Directive EN 60204-1
89/392/EEC

Approvals UL: E 145 153

CSA: LR 21927
cULus: E 214113 (> 22 kW)

Type of cooling

Air-cooled with installed fan

Permissible ambient or coolant

temperature
e During operation

e During storage
e During transport

0° Cto+45°C (32°Fto 113° F)
(to 50° C, see fig. “Derating curves”)
-25° C to +55° C (-13° F to 131° F)
-25° C to +70° C (-13° F to 158° F)

Installation altitude

< 1000 m above sea level (100,per. centsloadability)
> 1000 m to 4000 m abovye sea level
(Loadability: seetfig-*“BRerating curves”)

Permissible humidity rating Relative air humidity <95% during transport and storage
<85,% in operation (condensation not
permissible)

Environmental conditions Climate: 3K3

to DIN IEC 721-3-3

Chemically active)sdbstances: 3C1

Pollution degree

Pollution degree 2 tofEC 664-1 (DIN VDE 0110, Part 1),
Moisture‘egndensation during operation is not permissible

Overvoltage category

Categorylll toplEC 664-1 (DIN VDE 0110, Part 2)

Type of protection

IP20 EN,60529

Protection class

Class ¥to'EN 536 (DIN VDE 0106, Part 1)

Shock-hazard protection

EN'60204-1 and to DIN VDE 0106 Part 100 (BGV A2)

Radio interference level

According to EN 61800-3

e Standard No radio interference suppression

e Options Radio interference suppression filter for class Al to EN 55011
Noise immunity Industrial sector to EN 61800-3

Paint Indoor duty

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Technical Data 06.2005

Mechanical strength

- Vibration According to DIN IEC 68-2-6
During stationary duty:

const. amplitude
o deflection 0.15mm in frequency range 10 Hz to 58 Hz

(housing width <90 mm)

0.075 mm in frequency range 10 Hz to 58 Hz
(housing width > 135 mm) *

e acceleration 19.6 m/s2  in frequency range > 58 Hz to 500 Hz

(housing width < 90 mm) \%

9.8 m/s? in frequency range > 58 Hz to 500 Hz

e accleration 9.8 m/s? in frequency range > 9 Hz to 500

- Shocks According to DIN IEC 68-2-27 / 08.89
30 g, 16 ms half-sine shock
- Drop According to DIN IEC 68-2-31/ 04.

onto a surface and onto an edge

(housing width > 135 mm)
During transport:
o deflection 3.5 mm in frequency range 5 Hz to 9 Hz Q

Table 11-1 General data

L 4

N
S

N
&
&

L 4
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Designation Value

Order No. 6SE70...| 12-0TP_0 | 14-0TP_0 | 16-0TP_0 | 21-0TP 0 | 21-3TP_0

Rated voltage V]

e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)

¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64

Rated frequency [Hz]

e Input

e Output 0 ...400

Rated current [A]

e [nput 2.5 5.0 7.5 12.5 15.7

e Output 2.0 4.0 6.1 10.2 13.2

Motor rated power [kw] 0.75 15 2.2 4.0 5.5

Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)

Max. aux. current requirement [A]

e Standard version at 20 V 0.8
e Maximum version at 20 V 1.5
Pulse frequency fp [kHZ] 2,510 10.0

Performance Il units (60SEZ

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with
0 - TP70)

Load class Il to EN 60 146-1-1

(N V.

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Overload cycle time [s] 300
Overload current *) [A] 1964 rated output current
Overload duration [s] 30

Extra short-time loading

~ N

Short-time current (fp = 5 kHz) [A]

8. x rated output current

Short-time current (fp = 10 kHz)[A]

2/ x rated output current

Short-time cycle [s] 1
Short-time duration [ms] 250
Loses, cooling
Efficiency n (rated operation)
Power loss (fp = 10 kHz) [kw] 0066 0.086 0.116 0.156 0.240
Cooling air requirement [m3/s] 0.002 0.009 0.009 0.018 0.018
Pressure drop Ap [Paj} 10 20 20 15 15
Sound pressure levels, types @thion, dimensions, weights
Sound pressure level [dB(A)) 18 40 40 37 37
Dimensions [Mm]
e Width 45 67.5 67.5 90 135
¢ Height 360 360 360 360 360
¢ Depth 260 260 260 260 260
Weight approx: [kal 3 4 4 5 9.1
*)  With a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced
due to a ripple of 300 Hz.
Table 11-2 Technical data of inverter (Part 1)
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Designation Value
Order No. 6SE70...| 21-8TP_0 | 22-6TP_0 | 23-4TP_0 | 23-8TP 0 |
Rated voltage V]
e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)
¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64
Rated frequency [Hz]
e Input
e Output 0 ...400
Rated current [A]
e Input 20.8 30.4 40.5 44.6
e Output 17.5 255 34.0 375
Motor rated power [kW] 7.5 11.0 15.0 18.5
Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)
Max. aux. current requirement [A]
e Standard version at 20 V 0.8 0.8
e Maximum version at 20 V 2.1 2.4

Pulse frequency fp [kHz]

2.51010.Q

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with

Performance Il units (60SE¥0 ~_-_TP70)

Load class Il to EN 60 146-1-1

(N V.

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Overload cycle time [s] 300
Overload current *) [A] 1964 rated output current
Overload duration [s] 30

Extra short-time loading

~ N

Short-time current (fp = 5 kHz) [A]

8. x rated output current

Short-time current (fp = 10 kHz)[A]

2/ x rated output current

Short-time cycle [s] 1
Short-time duration [ms] 250
Loses, cooling
Efficiency n (rated operation)
Power loss (fp = 10 kHz) [kw] 0:300 0.410 0.550 0.660
Cooling air requirement [m3/s] 0.041 0.041 0.061 0.061
Pressure drop Ap [Paj} 30 30 30 30
Sound pressure levels, types @thion, dimensions, weights
Sound pressure level [dB(A)) 48 48 59 59
Dimensions [Mm]
e Width 135 135 180 180
¢ Height 360 360 360 360
¢ Depth 260 260 260 260
Weight approx: [kal 9.2 9.3 13.8 14.0

*)  With a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced

due to a ripple of 300 Hz.
Table 11-3 Technical data of inverter (part 2)
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Designation Value

Order No. 6SE70...| 24-7TP_0 | 26-0TP_0 | 27-2TP 0 | |

Rated voltage V]

e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)

¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64

Rated frequency [Hz]

e Input -

e Output 0...400

Rated current [A]

e Input 55.9 70.2 85.7

¢ Output 47.0 59.0 72.0

Motor rated power [kwW] 22.0 30.0 37.0

Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)

Max. aux. current requirement [A]

e Standard version at 20 V 1.3 1.7

e Maximum version at 20 V 1.8 2.1

Pulse frequency fp [kHZ]

2.51t0 10 kHz (see fig. "Dgratingeurves")

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with
Performance Il units (60SE¥Z0 _~_-_TP70)

Load class Il to EN 60 146-1-1

(N .

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Overload cycle time [s] 300
Overload current *) [A] 1964 rated output current
Overload duration [s] 30
Loses, cooling .
Efficiency n (rated operation)
Power loss (fp = 6 kHz) [kw] 0.58 065 0.85
Cooling air requirement [m3/s] 0.041 0.061 0.061
Pressure drop Ap [Pa] 30 30 30
Sound pressure levels, types of construction, di mions, weights
Sound pressure level [dB(A)] 48 59 59
Dimensions [mm]
¢ Width 180 180 180
* Height 360 360 360
¢ Depth 260 260 260
Weight approx. {kg] 14.1 14.5 14.7
#QWith*a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced
dueto a ripple of 300 Hz.
Table 11-4 Technical data of inverter (part 3)
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Derating curves Permissible rated input voltage in %
according to VDE 0110/ IEC 664-1
(not required by UL / CSA)

100

75

4
50 :
0 1000 2000 3000 4000
>

Height above sea level in m

Permissible rated current in %

100
Derating
90 factor K1
1.0
80
0.9
70 0.845
0.8
60
0 1000 2000

Heig

Permissible rated curri

100 Temp Derating
[°C] factor K2
75 50 0.879
45 1.0
50 40 1.125
35 1.25*
30 1.375*
25 15*

25
L 2
0 0 20 30 40 50 *See note
>
\ Coolant temperature in °C below

Derating for units of > 22 kW
Permissible rated current in %

100 I
Pulse Derating
\ frequency factor K
kHz 3
75
6 1.00
7 0.95
50 8 0.90
9 0.85
L 4 o 10 0.80
2 4 6 8 10 12 14 16 18
Pulse frequency
Fig. 11-1 Derating curves
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The derating of the permissible rated current for installation altitudes of
over 1000 m and at ambient temperatures below 45 °C is calculated as

follows:
Total derating =Deratingatitude X Deratingambient temperature ‘ )
K=Kz xKpo

NOTE It must be borne in mind that total derating must not be greater than%!_

Example: Altitude: 3000 m K1 =0.845
Ambient temperature: 35 °C Ko=1.2 %
— Total derating = 0.845 x 1.25 =1.056 (= 1)

Rating plate TR e

SIEMENS

MASTERDRIVES MC
DC/AC DRIVE

® BSETON-8TRED

Bestellnummer: 8SE7021-8TP50-Z
number: Z=G91+C43 List of unit options

Unit designation

Year of manufacture

Month of manufacture

pwrRCONvEG LR21927

E145163 c €

1528922 10

850
GA
@1—2 Example of rating plate (applies only <22 kW)

Date of manufa The date of manufacture can be derived as follows:
r\ Character | Year of manufacture: | Character | Month of manufacture
S 2004 1t09 January to September
T 2005 (0] October
u 2006 N November
y'S \Y 2007 D December
Table 11-5 Assignment of characters to the month and year of manufacture

Siemens AG  6SE7087-8KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Operating Instructions 11-7



Technical Data 06.2005

Option codes

Option Meaning Option Meaning O

SBP: Pulse encoder evaluation CBP2: PROFIBUS (sync freq possible)
C11 Slot A Ga1 Slot A
C12 Slot B G92 Slot B *
C13 Slot C G93 Slot C

SBR1: Resolver evaluation CBC: CAN bus

without pulse encoder simulation G21 Slot A
Cc23 Slot C G22 Slot

SBR2: Resolver evaluation with Gz3 SlotC

pulse encoder simulation EB1: Expansio d

|

n
C33 Slot C G61 %
SBM2: Encoder and absolute G62
encoder evaluation G63 tc
ca1l Slot A EB2: S Board 2

C42 Slot B G71 Slot A
C43 Slot C G72 Slot B
SLB: SIMOLINK G73 Slot C
G4a1 Slot A K80 TOP” option
G42 Slot B FO1 nology software

G43 Slot C &
Table 11-6 Meaning of th ion es

L 4

N
S

N
&
&

L 4
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Faults and Alarms

12

12.1

Faults and Alarms

Faults

General information regarding faults
For each fault, the following information is available:

Parameter roa7 Fault number
ro49 Fault value
ros1 Fault list
P952 Number of faults
r782 Fault time

If a fault message is not reset before the electronic supply voltage is
switched off, then the fault message will be presentagain when the

electronic supply is switched on again. The unit cannot be operated

without resetting the fault message.

Number / Fault

Cause

te sure

Fo01

Main contactor
checkback

The monitoring time of the main contactor
checkback (P600) has expired.

-'€heck main contactor checkback
- Clear main contactor checkback
(P592,B = 0)

s Increase monitoring time (P600)

F002

Pre-charging fault

The monitoring time of pre-charging has
expired, i.e. the DC link voltage has not
reached the setpoint within 3 secs.

- Check voltage connection (AC or DC)
='Compare value in P0O70 and unit MLFB

FO06

DC link overvoltage

Due to excessive DC link voltage, shttdewn
has occurred. The rated value of the shutdewn
threshold is 819 V. Due to gémponent
tolerances shutdown candake place in‘the
range from 803 V to 835V

In the fault value the DC'link voltage upon
occurence of the faultdsyindicated
(normalization Ox7FFEF corresponds to 1000V)

Check the line voltage (AC-AC) or the input
direct voltage (DC-AC). Compare value with
P071 (Line Volts)

F0O08

DC link undervoltage

The lower limit value’of 76 % of the DC link
voltage has beepfallenishiort of.

In the fault valueithe DC link voltage upon
occurencegof the fault is indicated
(normalization OXZFFF corresponds to 1000V)

- Check the line voltage (AC-AC) or the input
direct voltage (DC-AC). Compare value with
P071 (Line Volts)

- Check input rectifier (AC-AC)

- Check DC link
FO11 OverCurtent shutdown has occurred. - Check the converter output for short-circuit or
Thé shutdown threshold has been exceeded. | earth fault
Overcurrent
Theyphase in which an overcurrent has - Check the load for an overload condition
occurred is indicated in a bit-coded manner in
thefault value (see P949). - Check whether motor and converter are
correctly matched
Phase U --> Bit 0 = 1--> fault value = 1
Phase V --> Bit 1 = 1--> fault value = 2 - Check whether the dynamic requirements
Phase W--> Bit 2 = 1--> fault value = 4 are too high
If an overcurrent occurs simultaneously in
several phases, the total of the fault values of
the phases concerned is the resulting fault
value.
Siemens AG  6SE7087-8KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Operating Instructions

12-1




Faults and Alarms

03.2005

Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO15

Motor blocked

Motor is blocked/overloaded (current control),
or has stalled (v/f characteristic):

Static load is too high

The fault is not generated until after the time
entered in P805.

Binector B0156 is set, in status word 2 r553
Bit 28.

Whether the drive is blocked or not can be
detected at P792 (Perm Deviation) and P794.
P806 enables detection to be limited to "at
standstill" (P806 = 1, only for current control)
or to be completely de-activated (P806 = 2).
In the case of current control, the precondition
for this fault is that the torque limits (B0234)
have been reached.

In the case of slave drive, detection is de-
activated.

In the case of v/f control, the I(max) controller
must be active.

- Reduce the load

- Release the brake

- Increase current limits

- Increase P805 Blocking Time

- Increase the response threshold for the
permissible deviation P792

- Increase torque limits or torque setpoint

- Check connection of motor phases including
correct phase assignment/sequence ¢

v/f characteristic only:

- Reduce rate of acceleral
- Check characteristic s

S
>

N

FO17
SAFE STOP

Compact PLUS only

SAFE STOP operating or failure of the 24
power supply during operation (only for
Compact PLUS units)

er applied for SAFE STOP?
STOP checkback connected?
Compact PLUS units: check 24 V supply

F020

Excess temperature of
motor

The motor temperature limit value h e
exceeded.

r949 = 1 Motor temperatur, al
exceeded

r949 = 2 Short-circuit e
sensor cable or sensor tiv

r temperature

r949 = 4 Wire break
sensor cable or sens

- Temperature threshold adjustable in P381!
- P131 = 0 -> fault de-activated
- Check the motor (load, ventilation etc.)

- The current motor temperature can be read
in r009 (Motor Temperat.)

- Check the sensor for cable break, short-
circuit

F021

Motor 12t

Check: Thermal time constant of motor P383
Mot ThermT-Const or motor 12t load limit
P384.002.

The 12t monitoring for the motor is
automatically activated if P383 >=100s
(=factory setting) and P381 > 220°C is set.
Monitoring can be switched off by setting a
value <100s in P383.

F023

Excess temperature
inverter

The limit)value of the inverter temperature has
eeded

- Measure the air intake and ambient
temperature

(Observe minimum and maximum ambient
temperature!)

- Observe the derating curves at theta > 45 °C
(Compact PLUS) or 40 °C

- Check whether the fan is running

- Check that the air entry and discharge
openings are not restricted

- In the case of units > 22 kW
acknowledgement is only possible after 1
minute
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F025

UCE upper switch/UCE
Phase L1

For Compact PLUS units: UCE upper switch

For chassis type units: UCE Phase L1

- Check the converter outputs for earth fault

- Check the switch for "SAFE STOP" on
Compact units

F026

UCE lower switch/UCE
Phase L2

For Compact PLUS units:
UCE lower switch

For Compact and chassis type units: UCE

- Check the converter outputs for earth faul

- Check the switch for "SAFE STOP" on
Compact units

Phase L2 &
F027 For Compact PLUS AC/AC units: Pulse - Check the converter outputs for earth fault
resistance fault
Pulse resistor fault / - Check the switch for " n
UCE Phase L3 For chassis type units: UCE Phase L3 Compact DC/DC units an its with

the option "SAFE STOPx

F029
Meas. value sensing

Compact PLUS only

A fault has occurred in the measured value
sensing system:

- (r949 = 1) Offset adjustment in phase L1 not
possible

- (r949 = 2) Offset adjustment in phase L3 not
possible.

- (r949 = 3) Offset adjustment in phases L1
and L3 not possible.

- (r949=65) Autom. Adjustment of the analo
inputs is not possible

FO35

External fault 1

Parameterizable external fault input 1 h
been activated.

Fault in measured valge s
Fault in power sec (
Fault on CU

- k whether there is an external fault

heck whether the cable to the
corresponding digital output is interrupted

2. - P575 (Src No ExtFaultl)
F036 Parameterizable external faultinput 2 @ - Check whether there is an external fault
been activated.
External fault 2 - Check whether the cable to the
corresponding digital output is interrupted
- P576 (Src No ExtFault2)
F038 A voltage failure ha ed'during a Re-enter the parameter. The number of the

Voltage OFF during
parameter storage

parameter task.

parameter concerned is indicated in fault value
r949.

F040

Internal fault of
sequence control

FO41

EEPROM fault

Incorrectéper. status Replace the control board (CUMC) or the unit
(Compact PUS).

A fal s rred during the storage of Replace the control board (CUMC) or the unit
al (Compact PLUS)

F042

Time slot overflow

o

v i EPROM.

The,available calculating time of the time slot
exceeded.

At Jeast 10 failures of time slots T2, T3, T4 or
(see also parameter r829.2 to r829.5)

- Reduce pulse frequency

- Calculate individual blocks in a slower
sampling time

- The technology functions Synchronization
(U953.33) and Positioning (U953.32) must not
be enabled at the same time.

Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F043

The link to the internal signal processor is
interrupted

- Reduce pulse frequency (perhaps caused by
calculating time overflow)
- If fault re-occurs, replace the board/unit

The pulse frequency P340 should not be
adjusted to values larger than 7.5 kHz (for
60MHz - DSP) or 6 kHz (for 40MHz - DSP). If
higher values are set, indices 12 to 19 have to
be checked on visualization parameter r8

The indicated free calculating time of the DSP
an zero.
is also

)

DSP link
time slots always have to be t
If the calculating time is
displayed by fault FO43 (
Remedy: Reduce pul

F044 A fault has occurred in the softwiring of Fault value r949:

BICO manager fault

binectors and connectors

F045

HW fault on optional
boards

>1000: Fault durin

>2000: Fault during tor softwiring

- Voltage O

- Factory settin new parameterization
- Exchang board

1028iLin ory is full. The link area

wo processors is full. No further
ct an be transferred.
uction of the linked connections between
processors. Interface between the two
Cessors is position control/setpoint
ditioning i.e.softwires from and to the
etpoint conditioning, position controller,
speed controller, torque interface and current
controller which are not necessary should be
dissolved to reduce the link (value 0).

A hardware fault has occu in ss
to an optional board.

FO46

Parameter coupling
fault

- Replace CU board (Compact, chassis units)
- Replace the unit (Compact PLUS)

- Check the connection betewen the subrack
and the optional boards

- Replace optional boards.

If fault re-occurs, replace the board/unit
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO51

Encoder fault

- Signal amplitude of resolver or encoder is
below the tolerance threshold

- Power supply faults in the case of encoders
and multiturn encoders

- In the case of multiturn encoders
(SSI/Endat), connection fault of the serial
protocol

N
.Q(b

S
&

Fault value r949:

10th and 1st position:
09 = Resolver signal missing (sin/cos track

20 = Position error: Alarm A18 was generat
during the change to the "operation" state.
(For remedial action see 29)

21 = A/B track undervoltage: ¢
Root(A*2+B"2)<0.01V (For remedial action
see 29)

22 = A/B track overvoltage:
Root(A”2+B"2)>1.45V (| megial‘action
see 29)

25 = Encoder initial pasiti
(C/D track missing
- Check encoder cabl

recognized

ulty / interrupted)?
ameterized?
d for encoder or

multiturn ncoders and multiturn
encoders different cables!
- Enc

26 = Enc

e supply Encoder fault
-circuit in encoder connection?

ncoder incorrectly connected up?

HPower off/on or in drive settings and back to
new initialization of the starting position!!!

29 = A/B track undervoltage: In the zero
passage of one track the amount of the other
track was less than 0.025 V

- Check encoder cable (faulty/torn off)?

- Is shield of encoder cable connected ?

- Encoder faulty?

- Replace SBR/SBM

- Replace unit or basic board

- Is the correct cable being used in each case
for the encoder/multiturn encoder? Encoders
and multiturn encoders require different
encoder cables!

Il'Power off/on or in drive settings and back to
new initialization of the starting position!!!

Multiturn (SSI/EnDat):

30: Protocol fault CRC/Parity Check (EnDat)
31: Timeout Protocol (EnDat)

32: No-load level error, data line (SSI/EnDat)
33: Initialization of timeout

- Check parameterization (P149)

- Check encoder cable (faulty / torn off?

- Encoder cable shield connected ?

- Encoder faulty?

- Replace SBR/SBM

- Replace unit or basic board

Siemens AG
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Number / Fault Cause Counter-measure

34: Address wrong (only EnDat)

Writing or reading of parameters not
successful, check address and MRS code
(P149)

40: Alarm, lighting, EnDat encoder

41: Alarm, signal amplitude, EnDat encode
42: Alarm. position value, EnDat encoder
43: Alarm, overvoltage, EnDat encoder

44: Alarm, undervoltage, EnDat encoder 4
45: Alarm, overcurrent, EnDat encoder

46: Alarm, battery failure, E oder
49: Alarm, check sum esror, t encoder
60: SSI protocol faulty ( 14,

100th position:
O0xx: Motor encoder fault

F053 After changes have been made to parameters,
a fault has occurred during the calculation of
Parameter fault in dependent parameters.
follow-up task
F054 A fault has occurred during initialization alue r949:

oard code is incorrect

: TSY not compatible

: SBP not compatible

4: SBR not compatible

5: SBM not compatible (from V2.0 only the
SBM2 board is supported; see also r826
function diagram 517)

6: SBM initialization timeout

7: Board double

t 20: TSY board double
@ 21: SBR board double

encoder board.
Encoder board
initialization fault

23: SBM board three-fold
24: SBP board three-fold

'S 30: SBR board slot incorrect
31: SBM board slot incorrect

\ 32: SBP board slot incorrect
\ 40: SBR board not present

41: SBM board not present

42: SBP board not present
50: Three encoder boards or two encoder

boards, none of them on Slot C

60: internal fault

Communication on the SIMOLINK ring is - Check the fiber-optic cable ring

disturbed.
SIMOLIN - Check whether an SLB in the ring is without
failure voltage
- Check whether an SLB in the ring is faulty
N - Check P741 (SLB TIgOFF)
F A fault has occurred during the processing of a | No remedy
parameter task.
ter fault
meter task

6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F059

Parameter fault after
factory setting/init.

A fault has occurred in the initialization phase
during the calculation of a parameter.

The number of the inconsistent parameter is
indicated in fault value r949. Correct this
parameter (ALL indices) and switch voltage o
and on again. Several parameters may be
affected, i.e. repeat process.

FO60

MLFB is missing during

Is set if parameter P0O70 is at zero when
INITIAL LOADING is exited.

Enter correct MLFB after acknowledging the
fault (power section, initial loading)

initial loading &
FO61 A parameter which has been entered during The number of the inconsistent parameter is
drive setting is in the non-permissible range. indicated in fault value r949 (efg. r
Incorrect enocder = pulse encodefyin t e Jof
parameterization brushless DC motors) -> i
parameter.
F063 The synchronization or positioning technology | - Deactivate synchroni

PIN is missing

functions have been activated without an
authorization being present (PIN)

F065

SCom telegram failure

No telegram has been received at an SCom
interface (SCom/USS protocol) within the
telegram failure time.

- Enter the PIN (U297

inserted in the time
technology function
ssage FO63 is
can only be cleared by

If technology function
slots without enahling t

eck the connection of PMU -X300 or X103 /
7,28 (Compact, chassis unit)

Check the connection of X103 or X100 / 35,36
(Compact PLUS unit)

Check "SCom/SCB TIgOff" P704.01 (SCom1)
or P704.02 (SCom2)

FO70

SCB initialization fault

A fault has occurred i jization of the

SCB board.
O

Fault value r949:

1: Board code incorrect

2: SCB board not compatible

5: Error in configuration data
(Check parameterization)

6: Initialization timeout

7: SCB board double

10: Channel error

FO72

EB initialization fault

A fault hd during initialization of the
EB b .

Fault value r949:

2: 1st EB1 not compatible
3: 2nd EB1 not compatible
4: 1st EB2 not compatible
5: 2nd EB2 not compatible
21: Three EB1 boards

22: Three EB2 boards

110: Fault on 1st EB1
120: Fault on 2nd EB1
210: Fault on 1st EB2
220: Fault on 2nd EB2

FO73
AninplSL1

n Compac?PLUS

4 mA at analog input 1, slave 1 fallen short of

Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 4, 5.

not Compact PLUS

4 mA at analog input 2, slave 1 fallen short of

Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 7, 8.
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO75
Aninp3 SL1

not Compact PLUS

4 mA at analog input 3, slave 1 fallen short of

Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 10, 11.

FO76

4 mA at analog input 1, slave 2 fallen short of

Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 2) -X428: 4, 5.

Aninpl SL2

L 4
not Compact PLUS
FO77 4 mA at analog input 2, slave 2 fallen short of | Check the connection of the sign urce to

Aninp2 SL2

not Compact PLUS

the SCI1 (slave 2) -x42\

FO78
Aninp3 SL2

not Compact PLUS

4 mA at analog input 3, slave 2 fallen short of

Check the connection‘of signal source to

FO79
SCB telegram failure

not Compact PLUS

No telegram has been received by the SCB
(USS, peer-to-peer, SCI) within the telegram
failure time.

F080

TB/CB initialization
fault

Fault during initialization of the board at th
DPR interface

AN

"SCom/SCB Tig OFF"
1)

CU (-A10)

rd code incorrect

B/CB board not compatible
: CB board not compatible

: Error in configuration data
6: Initialization timeout

7: TB/CB board double

10: Channel error

Check the T300/CB board for correct
contacting, check the PSU power supply,
check the CU / CB /T boards and check the
CB initialization parameters:

- P918.01 CB Bus Address,

- P711.01 to P721.01 CB parameters 1 to 11

Fo81

OptBrdHeartbeat-
Counter

F082

TB/CB telégra ilur

Heartbeat-count; tl ional board is no

longer being process

N\
&

Fault value r949:

0: TB/CB heatbeat-counter

1: SCB heartbeat-counter

2: Additional CB heartbeat-counter

- Acknowledge the fault (whereby automatic
reset is carried out)

- If the fault re-occurs, replace the board
concerned (see fault value)

- Replace ADB

- Check the connection between the subrack
and the optional boards (LBA) and replace, if

time.

necessary
new process data have been received by Fault value r949:
he TB or the CB within the telegram failure 1=TB/CB

2 = additional CB
- Check the connection to TB/CB

- Check P722 (CB/TB TIgOFF)

- Replace CB or TB
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F085

Add. CB initialization
fault

A fault has occurred during initialization of the
CB board.

Fault value r949:

1: Board code incorrect

2: TB/CB board not compatible
3: CB board not compatible

5: Error in configuration data
6: Initialization timeout

7: TB/CB board double

10: Channel error

Check the T300 / CB board for
contacting and check the CB j
parameters:
- P918.02 CB Bus Addre!
- P711.02 to P721.02 C

rrect
tion

ters 1to 11

Friction characteristic
record

interrupted or not done at all.

F109

Mid R(L)

The rotor resistance determined durin
measurement of the direct current dgwviate
greatly.

F111

Mid DSP

F112

Mid X(L)

F087 A fault has occurred during initialization of the | - Replace CU (-A10), e the unit
SLB board. (Compact PLUS type

SIMOLINK initialization

fault - Replace SLB

F099 Recording of the friction characteristic was Fault value r949gives cause (bit coded):

Bit Value displayed
0 1
2
ases missing: 4

i @ n of rotation, inverter, controller
d controller connecting 8

rrupt through cancellation of the 16
record command

llegal dataset changover 32
Time exceeded 64
Measuring error 128

- Repeat measurement
- Enter data manually

A fault has occurred during the

r949=1 The current does
voltage pulses are applie

r949=2 (only for P115=4)
between speed setp, d
too large during the(me

r949=3 (only f 15=4)"The magnetizing
current determined is too high.

r949=12 e
determj

or resistance P121 is not
orrectly

r949=
parameteri

rotor time constant P124 is
d with the value 0 ms

The valve voltage drop P347 is not
ermined correctly

- Repeat measurement
- Check motor cables at r949=1

- When r949=2: Avoid mechanical stressing of
the motor during the measurement; if the fault
occurs directly after the start of the motor
identification check the encoder and motor
cables.

- When r949=3: Check the motor rating plate
data stored (ratio Urated/ lrates dO€S NOt
correspond with the measured inductance)

W A fatiit has occurred during measurement of
motor inductances or leakages.

- Repeat measurement

F114

Mld OFF

The converter has automatically stopped the
automatic measurement due to the time limit
up to power-up having been exceeded or due
to an OFF command during the measurement,
and has reset the function selection in P115.

Re-start with P115 function selection = 2
"Motor identification at standstill". The ON
command must be given within 20 sec. after
the alarm message A078 = standstill
measurement has appeared.

Cancel the OFF command and re-start
measurement.
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F116
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F117
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F118
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F119
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F120
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See 1B d@on

F121
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

mentation

F122
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F123
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F124
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentati

2 2

F125
Technology board fault

not Compact PLUS

See TBd

X

e TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

F126

Technology board fau

not Compact

e TB documentation

See TB documentation

e TB documentation

See TB documentation

F128

Technology board fault

not'€ompact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

12-10

6SE7087-8KP50 Siemens AG
Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES




03.2005

Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F129
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F130
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F131
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F132
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F133
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F134
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F135
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F136
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F137
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentati

2 2

F138
Technology board fault

not Compact PLUS

See 1B d@on

mentation

e TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

See TBd

X

See TB documentation

F139

Technology board fau

not Compact

e TB documentation

See TB documentation

e TB documentation

See TB documentation

F141

Technology board fault

not'€ompact PLUS

See TB documentation

See TB documentation
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F142
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F143
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

L 4

F144
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

AN

F145
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F146
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F147
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F148

An active signal is present at binector UQ61

.

See 1B d@on

mentation

amine cause of fault, see function diagram
10

Fault 1

Function blocks

F149 An active signal is present inec 6 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 2

Function blocks

F150 An active signal is pre a ctor U063 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 3

Function blocks

F151 An active signal isspre: t binector U064 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 4

Function blocks

F152 Check cause of fault, see function diagram

Signs of life repeatedly
invalid.

L 4
After an @ppro number of invalid signs of
life, f life monitoring block has gone
into fi ta

170

F153

No valid sign-of-life to
interface

Cyclically execute write tasks from the tool
interface within the monitoring time whereby
the sign-of-life has to be increased by 1 for
every write task.

F244 in the internal parameter linking Release comparison of gating unit software
and operating software regarding the transfer

ParaLink i parameters.

Compact P onl If this repeatedly occurs, replace unit.

F255 A fault has occurred in the EEPROM. Switch off the unit and switch it on again. If the

Fault in EEPROM

fault re-occurs, replace CU (-A10), or replace
the unit (Compact PLUS).

L 4

Table 12-1

Fault numbers, causes and their counter-measures
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Faults and Alarms

12.2

Alarms

The alarm message is periodically displayed on the PMU by A = alarm/,
alarm message and a 3-digit number. An alarm cannot be
acknowledged. It is automatically deleted once the cause has been
eliminated. Several alarms can be present. The alarms are then

displayed one after the other.

When the converter is operated with the OP1S operator control panel,
the alarm is indicated in the lowest operating display line. Theq4€d LED
additionally flashes (refer to the OP1S operating instructiens).

Number / Alarm

Cause

Counter-measure ‘ ? r

A001

Time slot overflow

The calculating time work load is too high.

a) At least 3 failures of time slots T6 or T7 (see
also parameter r829.6 or r829.7)

b) At least 3 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameter r829.2 to r829.5)

- Reduce pulse frequency:

- Calculate individual function blocks in slower
time slots (parametermd950 ff.)

A002

SIMOLINK start alarm

Start of the SIMOLINK ring is not functioning.

- Check thefiber-optic cable ring for
interruptions

- Checkwhether there is an SLB without
voltage in the ring

=€heck whether there is a faulty SLB in the
fing

A003

Drive not synchronous

Although synchronization has been activated,
the drive is not synchronous.

Possible causes are:

- Poor communication connegtion (frequent
telegram failures)

- Slow bus cycle times (il the case of high bus
cycle times or synchronizatienfof slow time
slots, synchronizing camjlast fopl-2 minutes in
the worst case).

- Incorrect wiring of thie'time counter (only if
P754 > P746 /TO)

SIMOLINK (SLB):

- Check r748i002 and i003 = counters for
CRC faults and timeout faults

- Check the fiber-optic cable connection

- Check P751 on the dispatcher (connector
260 must be softwired); Check P753 on the
transceiver (corresponding SIMOLINK
connector K70xx must be softwired).

A004

Alarm startup of 2nd
SLB

Startup of the 2nd.SIMOLINK ring does not
function.

- Check the fiber optic cable ring for any
disconnections

- Check whether an SLB in the ring is without
voltage

- Check whether an SLB in the ring is faulty

A005

Couple full

Theyclosed:loop electronic system of
MASTERDRWIES MC consists of two
micteproeessors. Only a limited number of
cauple channels are provided for transferring
data between the two processors.

Hhealarm displays that all couple channels
between the two processors are busy. An
attempt has, however, been made to
iAterconnect another connector requireing a
couple channel.

None

A014

Simulation active,alarm

The DC link voltage is not equal to 0 when the
simulation mode is selected (P372 = 1).

- Set P372t0 0.

- Reduce DC link voltage (disconnect the
converter from the supply)

A015

External alarm 1

Parameterizable external alarm input 1 has
been activated.

Check

- whether the cable to the corresponding
digital input has been interrupted.

- parameter P588 Src No Ext Warnl

Siemens AG

6SE7087-8KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A016

External alarm 2

Parameterizable external alarm input 2 has
been activated.

Check

- whether the cable to the corresponding
digital input has been interrupted.

- parameter P589 Src No Ext Warn2

A017

Safe Stop alarm active

Safe Stop is detected in the READY states.

See F017 for causes/counter-measures.

A018

Encoder adjustment

Signal amplitude
Resolver/encoder in the critical range.

See FO051 for causes/counter-

As a general rule, itis n
the starting position again

or switch to the drive settings back
again!!!

If alarm A18 occurs i y" status (r001
= 009) while an en€eder se, the
amplitude of the CD ti signal is too small,
or the connecti C rack may be
interrupted, er without CD-Track is
in use.

In the cas n encoder without CD track,

correctly set.

A019

Encoder data serial
protocol

Connection fault of the serial protocol on
multiturn encoders (SSI/Endat)

is defective on multiturn
FO51 for causes/counter-

eneral rule, it is necessary to initialize
rting position again => power OFF/ON
witch to the drive settings and back

A020

Encoder adjustment,
external encoder

The amplitude of an external encoder lies,in
the critical range.

A021

Encoder data of
external multiturn
encoder faulty

ause/remedies see F051

As a general rule, it is necessary to initialize
the starting position again => power OFF/ON
or switch to the drive settings and back
again!!!

A fault has occurred duri
serial protocol to an e al
encoder (SSI- or Endat-

A022

Inverter temperature

Faulty serial protocol in the case of an external
multiturn encoder. Cause/remedies see FO51

As a general rule, it is necessary to initialize
the starting position again => power OFF/ON
or switch to the drive settings and back again!!

The threshold fi
exceededy

N

- Measure intake air and ambient temperature.

- Observe derating curves at theta > 45°C
(Compact PLUS) or 40°C derating curves

- Check whether the fan is operating

- Check whether the air entry and discharge
openings are restricted.

meterizable threshold (P380) for
ing an alarm has been exceeded.

Check the motor (load, ventilation, etc.). Read
off the current temperature in r009 Motor
Temperat.

e current load state is maintained, a
hermal overload of the converter occurs.

- Reduce converter load

12t converter - Check r010 (Drive Utiliz)
The converter will lower the max. current limit
(P129).
L 4
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A028

Diagnostics counter

The position of an encoder (motor encoder or
external encoder) was incorrect for one or
more samplings. This can result from EMC
faults or a loose contact.

When faults start to occur at a certain rate,
fault message F51 is triggered by the
corresponding fault variable.

For test purposes, fault message F51 can be
triggered with the setting P847=2 in order to
obtain more information about fault variable
r949.

All indices can also be monitored in r849 in
order to find out which diagnostics counter
counts the fault. If alarm A28 is hidden for this
fault, then the corresponding index in P848
can be setto 1.

A029 The parameterized limit value for the 12t Motor load cycle is exceeded!
monitoring of the motor has been exceeded.
12t motor Check the parameters:
P382 Motor Cooling
P383 Mot Tmp T1
P384 Mot Load Limits
A032 An overflow has occurred during recording Repeat recording withlewer amplitude

PRBS Overflow

with noise generator PRBS

A033

Overspeed

The positive or negative maximum speed has
been exceeded.

- Increase relevanmaximum speed

- Redugelregenerative load (see FD 480)

A034

Setpoint/actual value
deviation

Bit 8 in r552 status word 1 of the setpoint
channel. The difference between freqeuncy
setpoint/actual value is greater than the
parameterized value and the control
monitoring time has elapsed.

Check

“whetheran excessive torque requirement is
present

- whether the motor has been dimensioned too
small.

Increase values P792 Perm Deviation Frg/
set/actual DevSpeed and P794 Deviation Time

A036

Brake checkback
"Brake still closed"

The brake checkback indicates the'"Brake,still
closed" state.

Check brake checkback (see FD 470)

A037

Brake checkback
"Brake still open"

The brake checkback indicates the "Brake still
open" state.

Check brake checkback (see FD 470)

A042

Motor stall/block

Motor is stalled or blocked.

The alarm cannot be inflienced by P805
"PullOut/BickTime", but by P794 "Deviation
Time"

Check

- whether the drive is blocked

- Whether the drive has stalled

A049
No slave

not Compact PLUS

At serial I/O (SCB1 with SCI1/2), no slave is
conpectedor fiber-optic cable is interrupted or
slavesiare witheut voltage.

P690 SSCI Analn Conf
- Check slave.

- Check cable.

A050
Slave incorrect

not CompactPLUS

Atser. I/O the slaves required according to a
parameterized configuration are not present
(slave number or slave type): Analog inputs or
outputs or digital inputs or outputs have been
parameterized which are not physically
present.

Check parameter P693 (analog outputs), P698
(digital outputs). Check connectors
K4101...K4103, K4201...K4203 (analog inputs)
and binectors B4100...B4115, B4120...B4135,
B4200...B4215, B4220...B4235 (digital inputs)
for connecting.

A051
Peer baud rate

not Compact PLUS

In a peer-to-peer connection a baud rate has
been selected which is too high or too
different.

Adjust the baud rate in conjunction with the
SCB boards P701 SCom/SCB Baud Rate

A052
PeenPcD L

not Compact PLUS

In a peer-to-peer connection, a PcD length has
been set which is too high (>5).

Reduce number of words P703 SCom/SCB
PcD #

Siemens AG
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A053
Peer Lng f.

not Compact PLUS

In a peer-to-peer connection, the pcD length of
transmitter and receiver do not match.

Adjust the word length for transmitter and
receiver
P703 SCom/SCB PcD #

A057
TB Param

not Compact PLUS

Occurs when a TB is logged on and present,
but parameter tasks from the PMU, SCom1 or
SComz2 have not been answered by the TB
within 6 seconds.

Replace TB configuration (software)

A061

Alarm 1
Function blocks

An active signal is present at binector U065

).

Check cause of alarm (see F'710)

A062

Alarm 2
Function blocks

An active signal is present at binector U066

).

Check cause of alarm{see FB_710)

A063

Alarm 3
Function blocks

An active signal is present at binector U067

).

Check cause of alarm (see FD 710)

A064

Alarm 4
Function blocks

An active signal is present at binector U068

).

Checkgtause ofialarm (see FD 710)

A072

Frict Char Init

Automatic initiation of the friction characteristic
has been selected, but the drive has not yet
been switched on.

Note: If the ON command is not given within
30 seconds, the automatic initiation of the
friction characteristic is stopped withgfault
F099.

Energizedrive.
(Brive status "Operation” 014)

A073

Interr InitFric

Automatic initiation of the friction characteristic
has been interrupted (OFE command-arfault).

Note:

If the drive is not switcheg, on again within 5
minutes, the automatic initiation of the friction
characteristic is stopped (£099).

Rectifiy any causes of the fault.
Re-energize the drive.

A074

Incompl FricChar

Incomplete initiation of frictiol characteristic.
As there is a lackgef enables or due to
limitations, complete initiation of the friction
characteristic isnot passible in both directions.

Grant enable for both directions of rotation.
Set the speed limitations for both directions
such that all characteristic points can be
approached.

AQ075

Ls,Rr Dev.

The measured,values of the leakage
measurement orief rotor resistance deviate
significantlys

If individual measured values significantly
deviate from the average values, they are
automatically disregarded in the calculation
(for RI) or the value of the automatic
parameterization remains (for Ls).

It is only necessary to check the results for
their plausibility in the case of drives with high
requirements on torque or speed accuracy.

A078

Stands. Meas

Thé standstill measurement is executed when
thelconverter is powered up. The motor can
align itself several times in a certain direction
with this measurement.

If the standstill measurement can be executed
without any danger:

- Power up the converter.

A081

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see operating
instructions for CB board.

The ID byte combinations which are being
sent from the DP master in the configuration
telegram are not in conformance with the
permissible ID byte combinations. (See also
Compendium, Chapter 8, Table 8.2-12).
Consequence:

No connection is made with the PROFIBUS
master.

New configuration necessary
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A082

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

No valid PPO type can be identified from the
configuration telegram of the DP master.
Consequence:

No connection is made with the PROFIBUS
master.

New configuration necessary.

O

A083

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

No net data or invalid net data (e.g. complete
control word STW1=0) are being received
from the DP master.

Consequence:

The process data are not passed on to the
dual port RAM. If P722 (P695) is not equal to

be tripped.

zero, this will cause the fault message F082 to

See operating instructions of thﬁ.B board

A084

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

The telegram traffic between the DP master
and the CBP has been interrupted (e.g. cable
break, bus cable pulled out or DP master
powered down).

Consequence:

If P722 (P695) is not equal to zero, this
cause the fault message F082 to be tri

See operal instructions of the CB board

Y

A085

CB alarm

The following description refers to t st
CBP. For other CBs or the TB seejthe

operating instructions for the

See operating instructions of the CB board

A086

CB alarm

Failure of the hearthe
unit. The heartb
no longer beingfincre
communbatio etwe
basic boar

ented. The
the CBP and the
d

See operating instructions of the CB board

A087

CB alarm

ription refers to the 1st

oper ctions for the CB board.

Fault in the DPS manager software of the

See operating instructions of the CB board

A088

CB alarm

CB alarm

manual for CB board

See user manual for CB board

user manual for CB board
larm of the 2nd CB board corresponds to
A81 of the 1st CB board

See user manual for CB board

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A82 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A091 See user manual for CB board See user manual for CB board
'S Alarm of the 2nd CB board corresponds to
CB. alarm A83 of the 1st CB board
A0 See user manual for CB board See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
alarm A84 of the 1st CB board
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A093

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

See user manual for CB board

not Compact PLUS

CB alarm AB85 of the 1st CB board

A094 See user manual for CB board See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

CB alarm A86 of the 1st CB board

A095 Alarm of the 2nd CB board. Corresponds to See user manual for CB board
A87 of the 1st CB board

CB alarm Yy
See operating instructions for CB board

A096 See user manual for CB board See user manual for CB boar,
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

CB alarm A88 of the 1st CB board

A097 See user manual for TB board See user manual for T r

TB alarm 1

A098
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manu@oard

A099
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A100
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A101
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

ee use al for TB board

ee User manual for TB board

See user manual for TB board

A102
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for T ar

See user manual for TB board

A103
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for oard

See user manual for TB board

A104
TB alarm 1

not Compact PLUS

See%l for TB board

See user manual for TB board

A105

TB alarm 1

TB alarm 1

not CompacPLUS

ser manual for TB board

See user manual for TB board

See user manual for TB board

See user manual for TB board

ALQ7

1

ompact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A108
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al109
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A110
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB boar%

All1l
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for

Al12
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al113
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al14
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al115
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual TB board

e nual for TB board

e user manual for TB board

See user manual for TB b,

A116
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual fo r

2 4

Al117
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user{ board

See user manual for TB board

Al18

TB alarm 2

not Compact

e us anual for TB board

See user manual for TB board

e user manual for TB board

See user manual for TB board

A120

TB alarm 2 @

not'€ompact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Siemens AG
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

Al21
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al122
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A123
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB boar%

Al24
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for

Al125
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A126
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A127
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A128
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual TB board

e nual for TB board

e user manual for TB board

See user manual for TB bg@a

See user manual for TB board

Al129

Axis does not exist -

Machine data 1 (posi

coder type/axis
type) is 0 (axis doe: .

You must assign a valid value to machine data
1 in order to operate the axis.

machine data 1 =0 Effect:
Operatioof theyaxis is inhibited and the
position ¢ activated.
A130 The "in OP]" checkback signal was | Activate control signals [OFF1], [OFF2],
missi a traversing command was [OFF3] and "enable controller" [ENC].
Operating conditions initia Th lowing causes inhibit the "in
do not exist op, io ckback signal (status bit No.2, - If checkback signals [OFF2] and/or [OFF3]
refer to finction diagram sheet 200) : are missing, check the supply of control word
1 (MASTERDRIVES function diagram, sheet
signals [OFF1], [OFF2], [OFF3] 180).
r "enable controller" [ENC] are not
activated - Analyze the queued fault number
[FAULT_NQ], remedy the fault, and then
- Checkback signals [OFF2] and/or [OFF3] are | cancel the fault using the acknowledge fault
not activated. [ACK_F] control signal.
- A fault [FAULT] is active. Note:
To activate the "in operation” [IOP] status
Effect: again, you must deactivate [OFF1] and then
/S The traversing command is inhibited. activate it again.
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Number / Alarm Cause Counter-measure

A131 Control signal [OFF1] was deactivated while a | Check the activation of control signal [OFF1]
traversing command was being executed. from the user program.

OFF1 missing
Effect:
The drive is brought to a standstill via a ramp
(P464 Deceleration Time). There is a
subsequent pulse disable. This also valid if
P443 =0 (function diagramm 310) and the
ramp generator bypass (function diagramm
320) is used.

A132 - Control signal [OFF2] was deactivated while | - Check the activation of contrél signal [OFF2]
a traversing command was being executed. from the user program.

OFF2 missing
- Checkback signal [OFF2] was deactivated - If checkback signal [OER2] istmissing, check
while a traversing command was being the supply of control word A(MASTERDRIVES
executed. function diagram, sheet 180).
Effect: Note:
The pulse disable is initiated immediately. If To activate the “iljoperation” [IOP] status
the motor is not braked, it coasts down. again, you must deagetivate [OFF1] and then

activate it again.

A133 - Control signal [OFF3] was deactivated while | - Check thetactivation of control signal [OFF3]
a traversing command was being executed. from thé"user pregram.

OFF3 missing
- Checkback signal [OFF3] was deactivated -\lf checkbagck signal [OFF3] is missing, check
while a traversing command was being thesupplyof control word 1 (MASTERDRIVES
executed. functiomdiagram, sheet 180).
Effect: Note:
The motor decelerates at the current limit; To,activate the "in operation” [IOP] status
There is a subsequent pulse disable. again, you must deactivate [OFF1] and then

activate it again.
Al134 The "enable controller" [ENC] controlgsignal Check the activation of the "enable controller"

Enable Controller ENC
missing

was deactivated while a traversing/Command
was being executed (control bit No.3 fInverter
Enable", refer to function diagram, sheetf180)

Effect:
The pulse disable is initiated immediately. If
the motor is not braked, it'‘€éeasts‘down.

[ENC] control signal from the user program.

A135

Actual position value
not 0.k

Actual position valuegotie.k. frem position
sensing (B0O070 / BQO7%)

- Check interconnection of BO0O70 and BO071,
- check position encoder and evaluation board,
- check encoder cable.

A136

Machine data 1
changed - RESET

Machine data 1 (position encoder type/axis
type) was changeds

Effect:

If machine data 1 has been changed, the
"reset technology" [RST] control signal must
be activated. Alternatively switch the
MASTERDIVES electronic power supply off

necessary The activationyof traversing commands is and on again
inhibited"
A137 The same axis assignment (machine data 2) A unique axis assignment must be entered for

Axis assignment

was entered for several axes (M7 only, not
signifieant for the FO1 technology option).

all axes on an M7-FM. For example, it is not
allowed to define two X axes.

incorrect
Effect:
The activation of traversing commands is
inhibited.

Siemens AG  6SE7087-8KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A138

Axis assignment of roll
feed incorrect

The NC block contains an axis number which
is defined as a roll feed axis but the axis type
is defined as an incremental or absolute
position encoder (machine data 1 =1 or 2).
(M7 only, not significant for the FO1 technology
option) .

The NC block for a roll feed axis type
(machine data 1 = 3) contains:

- No axis number (X, Y, Z...)

- An incorrect axis number

Effect:
NC program execution is inhibited or aborted.

- Axis type 1 or 2:The block is not allowed to
contain an axis number which is defined as a
roll feed (M7 only).

- Axis type 3:The axis number of the roll fe
must be specified in every NC block.

L 4

A140

Following error in
standstill

The following error limit for standstill was
exceeded at standstill:

- Following error monitoring - at standstill
(machine data 14) was entered incorrectly.

- The value entered for "in position - exact stop
window" (machine data 17) is greater than the
value in "following error monitoring - at
standstill' (machine data 14).

- The axis was pushed out of position
mechanically.

Effect:

The position control system is deactivate d
the axis decelerates via "deceleration ti

during errors" (machine data 43).

- Check and correct t

- Optimize the spe

- Rectify mechal

Al41

Following error in
motion

The following error limit for motion
exceeded during a traversing moveme)

- Following error monitori
(machine data 15) was e

- The mechanical sysi follow the
commands of the positio roller.

- Actual position val@
- Incorrect opti tio e position
controllewr speed controller.

- The m@ystem is sluggish or

ontrol system is deactivated and
drive|decelerates via "deceleration time
Its" (machine data 43).

ca
t

- Check and correct the machine data.

- Check the actual position value (speed-
controlled operation); check position encoder,
evaluator module and encoder lead.

- Optimize the position controller or the speed
controller.

- Check the mechanical system.
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

Al142

In position - timer

The "in position - exact stop window" was not
reached within the time specified in "in position
- timer monitoring™:

- Check and correct the machine data.

- Optimize the position controller or speed

Actual-value disable
not allowed - axis

value" function was actuated while the roll
feed was running.

monitoring controller.
- In position - exact stop window (machine
data 17) too small - Check the mechanical system.
- In position - timer monitoring (machine data
16) too short ¢
- Position controller or speed controller not
optimized
- Mechanical causes
Effect:
The position control system is deactivated.
Al145 The "digital input" with the "disable actual The "digital input" for "disable actual value"

d when the axis is

can only be act
stationary.

Direction of movement
not allowed

standstill Effect:
The axis movement is stopped via the
deceleration ramp, the "disable actual value"
function is not executed.

A146 A positioning movement was aborted. When

attempting to resume the movement at the
point of interruption, the roll feed would ha:
had to travel in the opposite direction to rea
the programmed target position. This is
inhibited by the setting of machine data
"response after abort".

There are various possible reasong for,

axis crossing the target positi

positioning movement is

- Motor coastdown

- The axis was moved intentionally, e.g. in

setup mode.

Effect:
The axis move is ited.

s in front of the target position in
e before continuing.

A148

Deceleration = 0

The curreqt deceleration value is 0, e.g.

because of age error or an error in
the technglogyismware.

ti errors” (machine data 43).

This fault should not normally occur. It is used
as an emergency stop feature for the
technology software.

Replace the hardware (M7; MCT).

A149

Distance to go

Effe

Th ntrol system is deactivated and

t?@ ecelerated via the "deceleration
duri

rror in the technology software.

ati ff

position control system is deactivated and
the drive is decelerated via the "deceleration
time during errors" (machine data 43).

This fault should not normally occur. It is used
as an emergency stop feature for the
technology software.

*.‘7
&
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A150

Slave axis already
allocated to other
master axis

The selected NC program contains a slave

axis which is already being used by another
master axis (M7 only, not significant for the

FO1 technology option).

Example:

NC program 1, started in axis X, contains NC
blocks for axes X and Y. NC program 2 is
started in axis Z and contains NC blocks for
axes Z and Y. This program is denied with
warning 150, because axis Y is already being
used by program 1.

Effect:
NC program execution is inhibited or aborted.

The same slave axis cannot be used
simultaneously by several NC programs.

L 4

A151

Slave axis operating
mode not allowed

The slave axis required by the master axis is
not in "slave" mode (M7 only, not significant
for the FO1 technology option).

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

The slave axis must d to "slave"

mode.

A152

Slave axis operating
mode changed

The "slave" mode was deselected in the slave
axis during the traversing movement (M7 only,
not significant for the FO1 technology option).

Effect:
NC program execution is inhibited or aborte
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A153

Error in slave axis

A warning is active in the slave axis re
by the master axis (M7 only, not signifi
the FO1 technology option).

Effect:
NC program execution i
the axis is brought to a st
deceleration ramp.

via the

Al54

Follow-up mode in
slave axis active

ust remain switched to

he NC program will only run if all of the axes
it needs are error-free. To clear this warning,
you must first clear all the warnings in the
slave axis.

The "follow-up mode"
active in the slave axi
axis. A slave axis wi
up mode cannot
axis (M7 only,
technology option).

ktion is inhibited or aborted,

ht to a standstill via the

A155

Reset in slave axis
active

Deactivate follow-up mode in the slave axis.

ST] control signal is active in the
required by the master axis. A slave
an active reset cannot be used by the
ster axis (M7 only, not significant for the
echnology option.

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Cancel the "reset" [RST] control signal in the
slave axis.
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A156

Axis type (MD1) of
slave axis not allowed

An NC program was started in which a slave
axis is defined as a roll feed axis type (M7
only, not significant for the FO1 technology
option).

The warning is output in the master axis and
indicates an illegal axis type in the slave axis.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Axes defined as roll feed axes can only be
used in dedicated NC programs.

A160

Setup speed =0

The value entered in level 1 or level 2 for the
[F_S] velocity level in setup mode is zero.

Effect:
The axis movement is inhibited.

Define a permissible velocity,levelfor level 1
and/or level 2. The permissibleivalue range is
between 0.01 [1000*LY/minjand™"traversing
velocity - maximum (machine data 23).

Al61

Reference approach

The velocity value entered for “reference point
- approach velocity" (machine data 7) is zero.

Enter a permissible value for the approach
velocity. The permissible value range is
between 0.0a8[2000%120/min] and "traversing

velocity = 0 Effect: velocity - maximum,(machine data 23).
The axis movement is inhibited.
Al162 The velocity value entered for "reference point | Enter afpermissible value for the reference

Reference point -
reducing velocity = 0

- reducing velocity" (machine data 6) is zero.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped.

point/sreducing velocity. The permissible value
range’is/between 0.01 and 1000
[2000L U/min].

A165

MDI block number not
allowed

The MDI block number [MDI_NO] specifiedin
the control signals is greater than 11.

Effect:
The axis movement is inhibited.

Befine an MDI block number [MDI_NQ]
between 0 and 10.

A166

No position has been
programmed in MDI
mode

The "start" [STA] control signal was aectivated.
in MDI mode without initially transferring-a
positional value to the selected,MDI block.

Effect:
The axis movement is,inhibited.

Use the correct sequence: data transfer
followed by axis start.

A167

No velocity has been
programmed in MDI
mode

The "start" [STA] controlisignaliwas activated
in MDI mode without initiallyaptransferring a
velocity value to the geleeted MDI block.

Effect:
The axis movement issinhibited.

Use the correct sequence: data transfer
followed by axis start.

A168

G91 not allowed with

G91 (incremental dimensions) was defined in
the MDI blotkyas the’1st G function for the
MDI on-the-fly function.

The MDI on-the-fly function only allows G90
(absolute dimensions) as the 1st G function.

MDI on the fly
Effect:
Thegaxis'mevement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.
A169 - Control'signal "reset technology" [RST] Ensure that the control signals are activated

Start conditions for
flying MDI do notiexist

activated

- Control signal "follow-up mode" [FUM]
activated

Effect:
The "MDI on-the-fly" function is not executed.

correctly.

A170

Single block mode
block does net exist

An NC block was started in single-block mode
although a block has not yet been transferred.

Effect:
NC block execution is inhibited.

Transfer the block.
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Counter-measure

A172

Program with this
number does not exist

The program number specified in [PROG_NO)]
for automatic mode is not stored in the
memory of the technology.

Effect:
NC program execution is inhibited.

- Transfer the program to the technology.

- Select the correct program number.

Program number
changed during
traversing

changed while the program was running.

Effect:

NC program execution is aborted and the axis
or axes are brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A173 The program number specified in [PROG_NO] | The permissible range for program numbers is
for automatic mode is not allowed. between 1 and 200.
Program number not ¢
allowed Effect:
NC program execution is inhibited.
Al74 The program number [PROG_NO] was The program number n changed

while the program is runni

Y

Al175

No block end
programmed

The decoded NC block is not terminated with
the following block identifier "0".

You can use the "output actual values -
decoder error location" task to read out the

program number and block number where the
block decoder detected an error.

Effect:
NC program execution is inhibited or abor
Moving axes are stopped via the decelerati
ramp.

Al77

Prog. number of block
search forwd. does not

The program number for the main progr
(level 0), which was transferred with th
search function, does not exist.

Program number of

Correct the bloc!

The last block in sequence must contain
the followi ock identifier "0".

O

ecify an existing main program number.

exist Effect:
NC program execution is i
Al178 - The program number fg

search, is different fro

For the block search function, the selected
program number [PROG_NO] must be
specified as the program number for the main

Prog.No.of block srch
fwd level 1/2 d 0

s
ffect:

block search forward number. program.
not allowed
-No breakpoint is know| e "automatic
block search" function gram abort has
not yet occurrel
@ :
-A different mber is stored as the
breakpoi &automatic block search”
function.
Effeet;
pro execution is inhibited.
A179 T ubprogram number specified with block | For the block search function, an existing
rlevel 1 or level 2 does not exist.

program number must be specified as the
subprogram number for level 1 or level 2.

Prog.no. of block
forward level 2

block search for level 2 is not the same as the
subprogram number in the NC block.

Effect:
NC program execution is inhibited.

exist program execution is inhibited.
A180 The subprogram number transferred with For the block search function, the subprogram
block search for level 1 is not the same as the | number specified in the NC block must be
Prog.no. o subprogram number in the NC block. specified as the subprogram number for level
search forwar 1.
<>cmd. Effect:
NC program execution is inhibited.
A181 s The subprogram number transferred with For the block search function, the subprogram

number specified in the NC block must be
specified as the subprogram number for level
2.
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A183

Block no. of block
search fwd |. 0 does
not exist

The block number for the main program (level
0), which was transferred with block search,
does not exist in the main program.

Effect:
NC program execution is inhibited.

For the block search function, an existing
block number must be specified as the block
number for the main program.

A184

Block no. of block
search forward is no
UP call

The block number for the main program (level
0), which was transferred with block search,
does not contain a subprogram call for
subprogram level 1.

Effect:
NC program execution is inhibited.

For the block search function, a block number
with a subprogram call must be specified as
the block number for the main program (level
0) if a block search is to be performed in
subprogram level 1.

A185

Block no. of block

The block number for subprogram level 1,
which was transferred with block search, does
not exist in the subprogram.

search forward does level 1.
not exist Effect:
NC program execution is inhibited.
A186 The block number for subprogram level 1, For the blo rc ction, a block number
which was transferred with block search, does | with a subprogramycall must be specified as
Block no of block not contain a subprogram call for subprogram | the block er for subprogram level 1 if a
search fwd lev1lisno | level 2. block be performed in subprogram
SP call level

Effect:
NC program execution is inhibited.

A187

Block no of block
search fwd lev 2 does
not exist

The block number for subprogram level 2,
which was transferred with block search,
not exist in the subprogram.

Effect:
NC program execution is inhibited.

A188

Rem. loop count bl.
search fwd lev1/2 not
allowed

The remaining loop count transferr ith
block search for subprogram level A or,
greater than the programme;

Effect:
NC program executio

For the block search function, it is only allowed
to specify a remaining loop count between O
and the programmed loop count-1.

A190

Digital input not

The NC block which wi
"inprocess measurement'
on-the-fly" function,

Program the digital input for the desired
function.

programmed has not been progr this function
(machine data 4
Effect: 4
NC progral ecution is inhibited or aborted,
the axis i to a standstill via the
decele
A191 Alth ternal block change" function | - Correct the program.

Digital input not
actuated

ed, the digital input was not
actuatedgin order to trigger the external block
change.

t:
he NC program is interrupted, the axis is
ught to a standstill via the deceleration
amp.

- Check the actuation of the digital input.

v
&
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A195

Negative overtravel
reached

- Negative software limit switch position
approached

- "Software limit switches - negative" (machine
data 12) entered incorrectly

- The programmed position is less than the
negative software limit switch.

- "Reference point - coordinate" (machine data
3) is less than the negative software limit
switch.

- Incorrect encoder actual value
Effect:

The axis movement is stopped via the
deceleration ramp.

- Check the machine data and the NC
program.

- Check the encoder actual value.

A196

Positive overtravel
reached

- Positive software limit switch position
approached

- "Software limit switches - positive" (machine
data 13) entered incorrectly”

- The programmed position is greater than the
positive software limit switch

- "Reference point - coordinate" (machine
3) is greater than the positive software limit
switch

- Incorrect encoder actual value

Effect:
The axis movement is stoppe
deceleration ramp.

A200

No position has been
programmed in
Automatic mode

- Check the machine d and the NC
programs.
- Check th coder actual value.

No position has been prog
block for the roll feed vers
axis number of the ro d

Effect:

NC program execution i ited or aborted,
the axis is brought t still via the
deceleration r .

The axis number and the positional value must
be specified in every NC block for the roll feed
version.

A201

No velocity has been
programmed in
Automatic mode

The decoded block needs a path or axis

velocity. \

Eff

NC ecution is inhibited or aborted,
the ght to a standstill via the
deceleration’ramp.

When using linear interpolation with path
velocity (G01), a path velocity must be defined
with F. When using chaining with axis velocity
(G77), the axis velocities must be defined with
FX, FY, etc. When using roll feed with axis
velocity (GO1), the velocity must be defined
with F.
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A202

Axis unknown

An axis which does not exist was detected in
the decoded NC block. A logical name (X, Y,
Z, A, B, C) must be assigned to each axis with
machine data 2 (axis assignment). Only these
logical axis names can be used in the NC
block. These errors cannot normally occur,
since the logical axis names are verified when
the NC blocks are entered.

Exception: Machine data 2 (axis assignment)
is changed afterwards.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values — decoder error location”
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

@ :
\}‘D

A203

1st G-function not
allowed

The NC block which was read in contains an
illegal 1st G function.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with th
"output actual values - decoder error location
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stoppe
the deceleration ramp.

: G90 (absolute dimensions)
ntal dimensions) can be

1st G function. Only G91 is

e roll feed version.

matic/single-block mode:Define a legal
unction according to the table (see the
gramming Guide).

A204

2nd G-function not

The NC block which was re
illegal 2nd G function.

- MDI mode:Only G30 to G39 (acceleration
override) can be entered as the 2nd G
function.

- Automatic/single-block mode:Define a legal
2nd G function according to the table (see the
Programming Guide).

3rd G-function not
allowed

allowed The NC program numbe block
number in which the lo coder
detected the error can be‘read with the
"output actual value 0 rror location"
task.
Effect:
The axis movement is|inhibited or stopped via
the deceleraiti

A205 The NC
ille

ich the NC block decoder
e error can be read out with the
tual values - decoder error location"

ct:

The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

- MDI mode:No 3rd G function is allowed.

- Automatic/single-block mode:Define a legal
3rd G function according to the table (see the
Programming Guide).

<
&
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A206

4th G-function not
allowed

The NC block which was read in contains an
illegal 4th G function.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

- MDI mode:No 4th G function is allowed.

- Automatic/single-block mode:Define a legal
4th G function according to the table (see t
Programming Guide).

A208

D-number is not
allowed

A D number greater than 20 was found in the
decoded NC block.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

Correct the NC block.

A210

Interpolation of 3 axes
not allowed

The decoded NC block contains an
interpolation of 3 or more axes.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with t
"output actual values - decoder error lo
task.

Effect:
NC program execution is inhibi
the axis is brought to a st
deceleration ramp.

A211

Shortest distance G68
and G91 not allowed

G function G68 (shortest
was detected in the d
although G91 (increment;
active.

e

Example: N10 G G @ 20.000

The NC program number and NC block
number in whi block decoder
detected can be read out with the
"output, al values - decoder error location”
tale

ct:
rogram execution is inhibited or aborted,

i brought to a standstill via the
leration ramp.

Correct the NC block.Function G68 can only
be programmed in association with G90
(absolute dimensions).
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A212

Special function and
axis combination not
allowed

A different axis was programmed in the NC
block following a special function (M7 only).

Example:

N10 G50 X100 F1000

N15 G90 Y200 incorrect
N15 G90 X200 -correct

Correct the NC program.The axis used in the
NC block with the special function must also
be programmed in the next NC block.

The NC program number and NC block ¢
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task. \
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.
A213 The decoded NC block contains several D Correct the NC k.
numbers.
Multiple D-number not
allowed Example:
N1 G41 D3 D5.
The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error locati
task.
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via
deceleration ramp.
A214 The decoded NC block contains s Correct the NC block.
mutually exclusive G functi m
Multiple acceleration acceleration override gr to G39).
behaviour not allowed
Example:
N1 G34 G35
The NC program number and
number in which the
detected the er, an,b i
"output a@ual lues S decoder error location"
task. \
&ecution is inhibited or aborted,
i rought to a standstill via the
ionramp.
A215 The decaded NC block contains several Correct the NC block.
xclusive G functions from the
Multiple special ial function group (G87, G88, G89, G50,
functions not allewed 51).
Example:
N1 G88 G50
The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
L 4 task.
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.
Siemens AG  6SE7087-8KP50
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A216

Multiple block transition
not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the block
transition group (G60, G64, G66, G67).

Example:
N1 G64 G66 X1.000 FX100.00

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

AY

A217

Multiple axis
programming not
allowed

The decoded NC block contains the same axis
more than once.

Example:
N1 G90 GO1 X100.000 X200.000 F100.00

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the

"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
NC program execution is inhibited or ab
the axis is brought to a standstill via th
deceleration ramp.

A218

Multiple path condition
not allowed

Correct the NC

>

lock:

The decoded NC block contains sever

mutually exclusive G functions fro
preparatory function grou
(G00/G01/G76/GT77).

Example:

N1 GO1 (linear interpolation),G 77’(chaining)
X10 F100.

The NC program @NC block
number in whi e ock decoder
detected@e error can|be read out with the
"output actual v decoder error location”

task.

ecution is inhibited or aborted,
ught to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A219

Multiple dimensiens
specification net
allowed

ded NC block contains several
ally exclusive G functions from the
nsional notation group (G90/G91).

Example:
N1 G90 G91.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.
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A220

Multiple zero offset
selection not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the zero
offset group (G53 to G59).

Example:
N1 G54 G58

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A221

Multiple tool offset
selection not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the tool
offset selection group (G43/G44).

Example:
N1 G43 G44 D2

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error locati
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A223

Subprogram number
does not exist

The decoded NC block contain
call, however the NC prog
called does not exist in th
technology.

a'su m

V

Effect:
NC program executig
the axis is brought
deceleration ramp

still via the

Correct the NC block.

A224

Subprogram nesting
depth not allowed

S

S

S

was exceeded.!

subprogran\
The ram number and NC block

the NC block decoder
det ror can be read out with the
values - decoder error location"

t:
Clprogram execution is inhibited or aborted,
axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC program.

The permissible nesting depth for
subprograms is 2 subprogram levels.
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A225

Status of collision
monitoring select. not
allowed

The decoded NC block contains simultaneous
selection and deselection of collision
monitoring (G96/G97).

Example: N1 G96 G97 X100

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A227

Negative overtravel
violated

The look-ahead function of the decoder has
detected that the negative software limit switch
will be crossed. See also error message
"A195: Negative overtravel reached".

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the

"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
NC program execution is inhibited or abarte
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A228

Positive overtravel
violated

The look-ahead function of the decod
detected that the positive software li

will be crossed. See also error megsal
"A196: Positive overtravel rea

"output actual values - de
task.

4
Correct the NC pr m
Check the machine

orrect the NC program.
Check the machine data.

Effect:
NC program e hibited or aborted,
the axis ig,brought to a'standstill via the
deceleratio
A241 The table ent has been changed. Load the table again.
Table assignment Effe Note:
changed NC ot be processed. A table can only be loaded again if it is not
selected. The warning is cleared automatically
when the table has been successfully loaded.
A242 as not loaded correctly or has been | Load table 1 again.
Table 1 invalid Note:
ct: Table 1 can only be loaded again if it is not

Table 2 invalid

L 4

Table 1 cannot be processed.

selected. The warning is cleared automatically
when table 1 has been successfully loaded.

Table 2 was not loaded correctly or has been
reset.

Effect:
Table 2 cannot be processed.

Load table 2 again.

Note:

Table 2 can only be loaded again if it is not
selected. The warning is cleared automatically
when table 2 has been successfully loaded.
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A244

Travel table 3 not valid

Travel table 3 has not been correctly adopted
or has been reset.

Consequence:
Travel table 3 cannot be processed.

Adopt travel table 3 again.

Note:

Travel table 3 can only be newly adopted ifit'is
not selected. When travel table 3 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

A245

Travel table 4 not valid

Travel table 4 has not been correctly adopted
or has been reset.

Consequence:
Travel table 4 cannot be processed.

Adopt travel table 4 again.

L 4
Note:
Travel table 4 can only be ne ted if it is
not selected. When traveltab as been
successfully adopted, the age is

automatically canceled.

A246 Travel table 5 has not been correctly adopted | Adopt travel table 5 a
or has been reset.
Travel table 5 not valid Note:
Consequence: Travel table 5 can on newly adopted if it is
Travel table 5 cannot be processed. not selected. travel table 5 has been
successfull t e alarm message is
automatically canceled.
A247 Travel table 6 has not been correctly adopted | Adopt trav ble 6 again.

Travel table 6 not valid

or has been reset.

Consequence:
Travel table 6 cannot be processed.

A248

Travel table 7 not valid

Travel table 7 has not been correctly ad
or has been reset.

Consequence:
Travel table 7 cannot be processed

.Q, can only be newly adopted if it is
ted. When travel table 6 has been

lly adopted, the alarm message is
atically canceled.

travel table 7 again.

ravel table 7 can only be newly adopted if it is
not selected. When travel table 7 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

A249

Travel table 8 not valid

Travel table 8 has not bee
or has been reset.

Consequence:
Travel table 8 cannot be

Adopt travel table 8 again.

Note:

Travel table 8 can only be newly adopted if it is
not selected. When travel table 8 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

Table 12-

Q
o
&

L 4

numbers, causes and their counter-measures
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Faults and Alarms 03.2005

12.3 Fatal errors (FF)
Fatal errors are serious hardware or software errors which no longer
permit normal operation of the unit. They only appear on the PMU in
the form "FF<No>". The software is re-booted by actuating any key o
the PMU.

Number / Fault Cause Counter-measure

FFO1

Time slot overflow

A time slot overflow which cannot be remedied
has been detected in the high-priority time
slots.

At least 40 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameter r829.2 to r829.5)

- Reduce pulse frequency (P340 0

- Replace CU

FFO3

Access fault
Optional board

Serious faults have occurred while accessing
external option boards (CB, TB, SCB, TSY ..).

- Replace CU, or replé
PLUS type)

- Replace the L

ard

FFO4 A fault has occurred during the test of the lace the unit (Compact
RAM.

RAM

FF05 A fault has occurred during the test of the or replace the unit (Compact
EPROM.

EPROM fault

FF06 Stack has overflowed crease sampling time (P357)

Stack overflow

FFO7

Stack Underflow

Stack underflow

FFO8
Undefined Opcode

Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FF09

Protection Fault

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

command

Invalid processor comman I! bi >
processed
Invalid format in a prote p ssor

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FF10

Word access to ve ress

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

lllegal Word Operand V'S
Address - Replace firmware
FF11 Jump comma uneven address - Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)
lllegal Instruction
Access - Replace firmware
FF13 Apversio flict between the firmware and - Replace firmware
) the hardware has occurred. - Replace CU, or replace the unit (Compact
Wrong firmware PLUS type)
version
FF14 pected fatal error Replace the board
FF processi (During processing of the fatal errors, a fault

number has occurred which is unknown to
date).

FF15

CSTACK_OVERFLOW

Stack overflow (C-Compiler Stack)

Replace the board

FF16 NMI - Replace firmware
@ - Replace CU, or replace the unit (Compact
NMI error PLUS type)
pact PLUS
Table 12-3 Fatal errors
6SE7087-8KP50 Siemens AG
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Environmental Friendliness

13 Environmental Friendliness

Environmental
aspects during the
development

Plastics
components used

Environmental
aspects during
production

Environmental
aspectsiforddisposal

The number of components has been significantly reduced over earlier
converter series by the use of highly integrated components and the
modular design of the complete series. Thus, the energy requirement
during production has been reduced.

Special significance was placed on the reduction of the volume, weight
and variety of metal and plastic components.

ABS: PMU board, Siemens logo

PC/ ABS: Front cover MC Large

PAG: Front cover MC, terminal strips,
spacer bolts, fan impeller

PAG6.6: DC link terminal cover,
through terminalsyterminal strips, terminal
blocks

Pocan (PBT): Optional carthcovers

PP: PMU gevers

PBTP: Fanyhousing

Hostaphan (Makrofol): Insulating plates

Formex:

NOMEX: Insulating paper

FR4: Rrinted circuit boards

Halogen-containingflame retardants were, for all essential
components, replagedby environmentally-friendly flame retardants.

Environmental compatibility was an important criterium when selecting
the supplied components.

Purchased*€omponents are generally supplied in recyclable packaging
materials(board).

Surfacefinishes and coatings were eliminated with the exception of the
galyanized sheet steel side panels.

ASIC devices and SMD devices were used on the boards.
The production is emission-free.

The unit can be broken down into recyclable mechanical components
as a result of easily releasable screw and snap connections.

The plastic components are to DIN 54840 and have a recycling symbol.

After the service life has expired, the product must be disposed of in
accordance with the applicable national regulations.

Siemens AG 6SE7087-8KP50
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Hasta el momento se han publicado las siguientes

Edicién | Numero interno de ident.

ediciones: Version Internal item number
The following versions have been published so far: AC 475901 4170 78 J AC-60
AD 475901 4170 78 J AD-60
AE A5E00082383
AF A5E00082383
AG A5E00082383
La edicién AG consta de los capitulos:
Capitulo Modificaciones o' da | echa de
pagifia )" edicion
1 | Definiciones y precauciones Edicion reelaborada 4 03.2005
2 | Descripcion Edicion reelaborada 1 03.2005
3 | Transporte, almacenamiento, Edicion reelaboradd 1 03.2005
desembalaje
4 | Primera puesta en servicio Edicion reelabgrada 2 03.2005
5 | Montaje Edicién reelaborada 8 03.2005
6 [ Montaje adecuado a la CEM Edicion reelaborada 2 03.2005
7 | Conexion Edigion, reelaborada 18 06.2005
8 | Parametrizacion Edicionyeelaborada 48 03.2005
9 | Mantenimiento Edicién reelaborada 3 03.2005
10 | Formar Edicion reelaborada 2 03.2005
11 | Datos técnicos Edicién reelaborada 8 06.2005
12 | Fallosy alarmas Edicion reelaborada 39 03.2005
13 | Compatibilidad medioambiental Edicion reelaborada 1 03.2005
Version AG consists of the following chapters;
Chapter W Changes Pages Version
. date
1 | Definitions and Warnings reviewed edition 4 03.2005
2 | Description reviewed edition 1 03.2005
3 | Transport, Storage, Unpacking reviewed edition 1 03.2005
4 | First Start-up reviewed edition 2 03.2005
5 | Installation reviewed edition 8 03.2005
6 | Installation in Conformance with EMC reviewed edition 2 03.2005
Regulations
7 | Connecting-up. reviewed edition 18 06.2005
8 | Parameterization reviewed edition 48 03.2005
9 | Maintepance reviewed edition 3 03.2005
10 |Ferming reviewed edition 2 03.2005
11 | Technical Data reviewed edition 8 06.2005
12 | Faults and Warnings reviewed edition 36 03.2005
13 | Enyironmental Friendliness reviewed edition 1 03.2005




Reservado el derecho a cambios de funciones, datos técnicos, normas,
figuras y pardmetros.

We reserve the right to make changes to functions, technical data,
standards, drawings and parameters.

L 4
Esta prohibida la reproduccion, transmision te
documento o de su contenido a no ser que se di gade la
autorizacion escrita expresa. Los infractore ligados a
indemnizar los posibles dafios o perjuicios . Se reservan
todos los derechos, en particular los cr S gistro de
patente o modelo de utilidad o disefio
Hemos verificado la conformidad 0 o del presente
manual con el hardware y el software | descritos. Sin
embargo no es posible excluirdi encias, por lo que no
garantizamos su completa%O . No obstante, el
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they coincide with the described hardware and software.
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e are grateful for any recommendations for improvement. SIMOVERT® Registered Trade Mark
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