Manual de Usuario

Controlador de motor CC sin escobillas
RS Stock No.: 206417
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1. Designacién del producto

Los controladores de motor sin escobillas RS 206417 son dispositivos electrénicos disefiados para operar y controlar
motores CC sincronos trifasicos sin escobillas con codificador Hall.

2. Funciones y posibilidades
Los controladores estan disefiados para controlar la velocidad, la aceleracion, la deceleracion y la direccion de
rotacién del motor. Las unidades también proporcionan posicionamiento basado en las sefiales de los sensores Hall
incorporados. También es posible el mantenimiento de la posicién.

El motor sin escobillas se controla mediante sefales externas o mediante comandos transmitidos a través de RS-485
por el protocolo Modbus. El controlador también puede funcionar seguin un algoritmo previamente grabado en la
memoria de bloques por un usuario.

Control a través de RS-485 Modbus

El controlador se puede controlar de forma remota a través de la linea de comunicacién fisica RS-485 utilizando el
protocolo industrial Modbus:

e La configuracién se realiza escribiendo o leyendo los pardmetros correspondientes en/desde los registros del
controlador.

e Los protocolos compatibles son RTU y ASCII, las velocidades son 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 14400, 19200, 38400,
57600, 115200, 128000 baudios.

e Se implementan movimientos a una posicién preestablecida objetivo o a uno de los cuatro puntos de referencia
predefinidos.

e El controlador puede funcionar de forma auténoma bajo el control de un programa de usuario (hasta 1024
comandos), que se graba previamente en la memoria no volatil. Se admiten saltos condicionales e
incondicionales (relativos y absolutos), lamadas a subrutinas, bucles, temporizadores, y se proporcionan
operaciones légicas y matematicas con datos.

e Las entradas programables IN1 e IN2 se pueden utilizar como sefiales START/STOP, REVERS o para otros fines a
discrecién del usuario.

e El controlador puede realizar el posicionamiento en el rango de -2147483647 a +2147483648 conmutaciones del
sensor Hall.

e  El controlador tiene contactos RT en el panel frontal para la conexién de una resistencia terminal.
Control mediante sefiales externas
Para controlar el motor mediante sefiales externas, se proporciona lo siguiente:

e Terminales para conectar un potenciometro o una sefal externa de 0-5 VDC para el control analégico de la
velocidad.

e  Contactos para conectar las sefales externas In1 e In2, cuyo propdsito y procesamiento lo determina el usuario.
Las entradas también se pueden utilizar como sefiales START/STOP (inicio/parada de movimiento) y DIR
(direccién).

e Contacto HARD STOP para conectar una sefial de alarma que asegura el frenado controlado del motor en caso de
interrupcion del circuito de emergencia. Después de la parada, el motor cambia al modo desenergizado, lo que
evita el arranque accidental.

3. Caracteristicas técnicas

Modelo RS 206417
Tension de alimentacion, VDC 24-48
Proteccion de la fuente de alimentacién, VDC 20-51
Corriente nominal del motor, A <20
Corriente maxima del motor, A <30
Resistencia de entrada de la sefial de SPEED, kOhm 20
Rango de voltaje de entrada de la entrada SPEED, VDC 0..5
Dimensiones (no mas), mm 116x100x23
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Interfaz de comunicacion RS-485, Modbus - ASCII o RTU

Las dimensiones generales y de conexion del controlador se muestran en la Fig. 1
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Fig.1. Dimensiones generales y de conexion del controlador RS 206417
El esquema de conexién se muestra en la Fig. 2
Condiciones ambientales:

Temperatura ambiente: 0...+50°C
Humedad: 90% HR o menos a +25°C
Condensacién y congelacién: ninguna

4. Construccion y elementos de control

RS 206417 esta disefiado como una placa de circuito con elementos electrénicos, cubierta con una carcasa con
montaje en riel DIN. En la parte superior de la carcasa hay simbolos graficos para los controles y las asignaciones de
pines. Ademads de los componentes electrénicos, hay elementos indicadores y de control, terminales de conexién y
conectores en la placa:

e terminales de tornillo para conectar la fuente de alimentacién, los devanados del motor sin escobillas, las lineas
del codificador y el circuito de control;

e terminales IN1 e IN2 para conectar sefales de entrada de control;

e terminales para conectar un potenciémetro externo para regular la velocidad de rotacién del motor;
e terminal para conectar los contactos de la sefial de parada de emergencia;

e indicador LED de funcionamiento del dispositivo;

e  conector RJ11 (6P6C) para conectar lineas RS-485;

e  contactos para conectar la resistencia terminal interna RT;

e circuito de frenado incorporado para absorber la energia generada por el motor (durante la inercia, rotacion
forzada).

La entrada "SPEED" esta disefiada para el control de velocidad mediante una sefial analégica externa. Se proporciona
una entrada de sefial externa "HARD STOP" para la parada de emergencia del motor. Las entradas externas IN1 e IN2 se
pueden utilizar para arrancar y detener el motor mediante sefiales externas, asi como para controlar el sentido de giro
del motor.

Todos los parametros del funcionamiento del motor y el control de movimiento se pueden realizar mediante software
y mediante comandos transmitidos a través de RS-485 mediante el protocolo Modbus.

La disposicion y el propésito de los terminales se muestran en la Fig. 2
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Salida +5 VDC para potenciémetro externo
Seinal de parada de emergencia “HARD STOP”
GND de la fuente de alimentacién

Fuente de alimentacién 24 - 48 VDC

Seinal “IN1” (contacto limpio)

Sefial “IN2"” (contacto limpio)

Entrada de seiial analdgica - para la conexién de un potenciometro externo
de regulacién de velocidad

GND de la sedal

Salida para alimentacién de sensores Hall
Sensor Hall - fase A

Sensor Hall - fase B

Sensor Hall - fase C

GND de los sensores Hall

Fase A del motor

Fase B del motor

Fase C del motor

RS-485 Modbus - Conector RJ11 (6P6C) para conectar las lineas de datos RS-485

RT - contactos para conectar la resistencia terminal

Fig.2. Disposicion y propdsito de los terminales y elementos de control

5. Montaje y conexidn

Por favor, lea atentamente este manual antes de la conexion y el montaje.

Por favor, realice el cableado solo cuando la alimentacién esté apagada. No intente cambiar el cableado mientras la

alimentacion esté ON.

Por favor, proporcione un contacto fiable en los terminales de conexién. Durante el cableado, por favor, observe la
polaridad y la gestion de los cables. La polaridad inversa y la sobretension dafiaran el controlador.

Siga las siguientes instrucciones durante la conexion:

1. Conecte un motor al controlador segun la fig. 2. Las fases del motor deben conectarse a los terminales 14 - 16.
Las seiales de los sensores Hall deben conectarse a los terminales 10 - 12. La GND de los sensores HALL debe
conectarse al terminal 13, la alimentacién de las senales de los sensores HALL debe conectarse al terminal 9.

2. Conecte los elementos de control externos de acuerdo con los esquemas del diagrama de conexion en la fig. 3:
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Fig.3. Conexion de la fuente de alimentacion y elementos de control externos

- tipo de sefiales externas «IN1», «<IN2», «<HARD STOP» - contacto limpio;

- resistencia total del potenciometro externo para el control de velocidad - aproximadamente 4...5KOhm.

3. Conecte las lineas de la interfaz RS-485 al conector RJ11 segun la fig. 4.
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RS-485 - RJ11 (6P6C)

CLR FLASH CON

RE485 +5‘-.-‘—\\

RS485 A
RS485 B

RS485 GND €

Fig.4. asignacion de pines del conector R/11 - RS-485 Modbus

Si es necesario, coloque un puente en los pines RT para conectar la resistencia terminal interna.

Conecte el dispositivo a la unidad de alimentacién observando la polaridad. La unidad de fuente de alimentacién
debe seleccionarse con un margen (para evitar caidas de tension). El grosor de los cables de conexién debe
corresponder al consumo de corriente del motor. Conecte el "+" de la fuente de alimentacion - a la entrada 4,
conecte el "-" de la fuente de alimentacion - a la entrada 3. El procedimiento de desmontaje es en orden inverso.

6. Funcionamiento

Asegurese de que la fuente de alimentacion esté apagada. Por favor, realice el cableado solo cuando la
alimentacién esté apagada.

Conecte el motor y la fuente de alimentacién al controlador segun la seccién 5.

Seleccione el método de control: control por comandos a través de Modbus o sefiales externas (registro
MODE_DEVICE - ver seccién 6.5, fig. 6 y fig. 7).

Para ajustar la velocidad utilizando una fuente de sefial externa, conecte una resistencia externa a los
terminales 1 "+5 V", 7 "SPEED" y 8 "GND". La resistencia minima corresponde a la velocidad méaxima; a medida
que aumenta la resistencia, la velocidad disminuye. Para poder controlar la velocidad mediante una sefial
analdgica externa, configure el registro USE_EXTERN_SPEED = 1 (consulte la descripcién de los registros a
continuacion).

Conecte las sefales de control "IN1", "IN2" y la sefial de parada de emergencia "HARD STOP" segun la seccion 5.
La sefial "HARD STOP" se utiliza para la parada de emergencia del motor. El funcionamiento esta permitido con
el contacto cerrado.

Conecte las lineas de la interfaz RS-485 segun la seccién 5.
Encienda la fuente de alimentacién. El dispositivo esta listo para la configuracion a través del protocolo Modbus.

Configure los parametros de operacién necesarios mediante comandos a través del protocolo Modbus:
limitacion de corriente del motor, direccién de rotacién, configuracién del funcionamiento de las entradas
externas IN1 e IN2, método de control.

Para controlar el variador mediante el protocolo Modbus, envie comandos a través de la interfaz RS-485. A
continuacién se muestra la tabla de registros del controlador, su propésito y los posibles comandos de control
del motor.

Para controlar el variador con sefales externas para arrancar y detener el motor y para controlar la direccién de
rotacion, utilice las sefiales IN1 e IN2. La regulacién de la velocidad se realiza mediante una sefal analdgica
externa aplicada a la entrada SPEED, o mediante comandos a través del protocolo Modbus.

Control MODBUS

Para la transmision de datos a través de la interfaz RS-485, se utiliza el protocolo de comunicacién estandar
Modbus (ASCII o RTU).

La unidad de control tiene la siguiente configuracién de fabrica:

. ID=1

Velocidad: 115200 baudios
Control de paridad: par
Bits de datos: 8

Bit de parada: 1

MODBUS RTU
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6.1. Registros de control de entrada

Direccion Tipo Nombre Tamafio Descripcion
1000h Discrete Input IN1_bit 1-bit Estado de la senal de entrada IN1
1001h Discrete Input IN2_bit 1-bit Estado de la senal de entrada IN2
. . . Estado de la sefial de entrada
1002h Discrete Input IN_HARD_STOP_bit 1-bit HARD_STOP
. . . Configuracién de las entradas
5007h Holding Register | MODE_EXT_IN 16 bits externas IN, IN2.
. . . Tiempo minimo de pulso positivo en
5013h Holding Register | PRESSED_INPUTS_EXTERN 16 bits las entradas digitales IN1, IN2 (ms)
Tiempo minimo para la parte negativa
5014h Holding Register | WAITED_INPUTS_EXTERN 16 bits del pulso en las entradas digitales IN1,
IN2 (ms)

Registros de estado de entrada 1000h..1002h son de solo lectura.

1000h -IN1_bit- representa el estado de la entrada fisica IN1.
1001h -IN2_bit- representa el estado de la entrada fisica IN2.

1002h -IN_HARD_STOP_bit- representa el estado de la entrada fisica HARD_STOP.

Posibles valores de registro 1000h..1002h:
e 1-entrada en cortocircuito con la salida GND
e 0-entrada abierta con la salida GND

5007h -MODE_EXT_IN- el valor del registro determina el propdsito y el método de procesamiento de las sefiales IN1 e
IN2 (ver descripcién en la seccién 6.5).

5013h -PRESSED_INPUTS_EXTERNyY 5014h -WAITED_INPUTS_EXTERN- el tiempo minimo (establecido en ms) de las
partes positiva y negativa del pulso en las entradas digitales IN1, IN2 - los registros se utilizan para suprimir el rebote de
contacto (ver Fig. 5).

The minimum time of a pulse
at the digital inputs IN1, IN2 is
determined by the register

PRESSED_INPUTS_EXTERN

Fig.5. Supresion del rebote de contacto

The minimum time of the
negative part of the pulse at
digital inputs IN1, IN2 is
determined by the register
WAITED_INPUTS_EXTERN

6.2. Registros de control del motor

Direccion Tipo Nombre Tamaiio Descripcién

2000h Coils START bit 1-bit Arrancar: !a rotacion _del motor con una
aceleracion establecida

2001h Coils STOP bit 1-bit Detener Ia.\’rotacmn d(?l motor con una
deceleracion establecida

2002h Coils HARD_STOP_bit 1-bit Parada de emergencia abrupta de la
rotacion del motor

. . . Restablecer a cero el registro de posicién

2003h Coils CLR_POSITION_bit 1-bit actual POSITION VALUE.

2004h Coils INV_DIR bit 1-bit Invirtiendo el sentido de rotacién del
motor

2005h Coils INV_CNT_bit 1-bit Invertir el sentido de conteo de posicion

6
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2006h Coils ACC_ON_bit 1-bit Habllltau?n de la aceleracién especificada
por el registro ACC
2007h Coils DEC_ON_bit 1-bit Actlvacmr:u de la deceleracién especificada
por el registro DEC
Coils FQ_REGULATOR_ON_bit . Activacién de la regulaciéon de velocidad
2008h 1-bit
de cuatro cuadrantes

Estos registros de control estan disponibles tanto para lectura como para escritura. Al escribir en el registro
correspondiente, el valor 1 activa una u otra funcion. Los registros 2000h...2003h se restablecen a 0 después de aplicar la
funcién.

6.3. Registros de estado

Direccion Tipo Nombre Tamaiio Descripcién
3000h Input Register STATUS 16 bits El estado actual del control del motor.
3001h Input Register CURRENT VALID 16 bits El valor actual de la corriente consumida

por el motor.

El valor instantaneo de la velocidad de

3002h Input Register SPEED_VALID 16 bits L.
rotacion.
Posicion actual.

3003h Input Register CURRENT_POSITION 32-bit Los valores van desde -2147483647 hasta
+2147483648

3005h Input Register -II\-,IEC'\:,PERATURE‘ 16 bits Temperatura de la CPU

3006h Input Register TEMPERATURE. 16 bits Temperatura del circuito de potencia

MOSFET
3007h Input Register ;i“An;:RATURE‘ 16 bits Temperatura del circuito de freno

Devuelve un valor aleatorio (para
3008h Input Register TASK_COUNTER 16 bits comprobar el funcionamiento del canal
de transmision)

3009h Input Register STATUS_USER_PROGRAM 16 bits El estado actual del programa de usuario

300Ah Input Register SPEED_INPUT_VALUE 16 bits Lecturas ADC de la entrada de SPEED

Este grupo de registros es de solo lectura y representa el estado actual del controlador.

3000h -STATUS- estado actual del control del motor, posibles valores:
0 parada del motor
1 rotacion hacia adelante
2 rotacion hacia atras

3001h -CURRENT_VALID- el valor actual de la corriente consumida por el motor. Representa el valor de la corriente
consumida por el motor de la fuente de alimentacion, el valor en mA.

3002 -SPEED_VALID- el valor instantéaneo de la velocidad de rotacién. Las unidades de medida son revoluciones por
minuto.

3003h -CURRENT_POSITION- la posicién actual. El posicionamiento se realiza en el rango de valores de -2147483647 a +
2147483648 del nimero total de conmutaciones del sensor Hall, se tienen en cuenta tanto los flancos de subida como los
de bajada.

3005h -TEMPERATURE_MCU— temperatura del procesador central. La temperatura se calcula como
TEMPERATURE_MCU/10 deg/C.

3006h -TEMPERATURA_MOSFET- temperatura del circuito de potencia - la temperatura en el area de instalacién de los
interruptores MOSFET. La temperatura se calcula como TEMPERATURE_MOSFET/10 grados/°C.

3007h -TEMPERATURA_FRENO- temperatura del circuito de freno - la temperatura en el area de la resistencia de
frenado. La temperatura se calcula como TEMPERATURE_MOSFET/10 grados/°C.

3008h -TASK_COUNTER- devuelve un nimero aleatorio en el rango de 0x0000 a OxFFFF.
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3009h -STATUS_USER_PROGRAM - El estado actual del programa de usuario, valores posibles:

1 -el programa de usuario se detiene mediante un comando a través de Modbus
2 -el programa de usuario se inicia mediante un comando a través de Modbus (este estado es solo por un
periodo corto, antes de que se establezca el estado 4)
3 -el programa de usuario se inicia después de que se enciende la tensién de alimentacidn (este estado es
solo por un periodo corto, antes de que se establezca el estado 4)
4  -el programa de usuario se esta ejecutando
5 - el programa de usuario ha finalizado con el comando END
6 - el programa de usuario ha finalizado con el comando ENDF
7 -el programa de usuario se ha detenido debido a un error
300Ah - SPEED_INPUT_VALUE - lecturas del convertidor analégico-digital de la entrada SPEED (medicién en unidades
relativas).
6.4. Registros de configuracién de transmisién de datos Modbus RS-485
Direccion Tipo Nombre Tamafio Descripcién
ID del controlador (direccion del
5000h Holding SLAVE_ADDRESS_MODBUS 16 bits | Gispositivo). Valores validos: 0.. .247. (
Register 0 - direccidn de difusion, sin mensaje
de respuesta)
Holding . . o
5001h R TYPE_MODBUS 16 bits Ajustes de transmision de datos
Register
5002h Holc.llng BITRATE_MODBUS 16 bits Conﬂguracwn de la velocidad en
Register baudios
5003h Holding TIMEOUT_BROADCAST_MODBUS 16 bits | Retardo adicional entre el paquete
Register recibido y el mensaje de respuesta.

5001h -TYPE_MODBUS- ajustes de transmisién de datos, valores validos:
1 - ASCII, 7 bit de datos, par, 1 bit de parada,

2 - ASCII, 7 bit de datos, impar, 1 bit de parada
3 -RTU, 8 bit de datos, par, 1 bit de parada

4 - RTU, 8 bit de datos, impar, 1 bit de parada

5 - RTU, 8 bit de datos, ninguno, 2 bit de parada

5002h -BITRATE_MODBUS- velocidad en baudios de Modbus, valores posibles:

0-600
1-1200,

2 - 2400,

3 -4800,

4 -9600,

5 - 14400,
6 - 19200,
7 - 38400,
8 - 57600,
9 - 115200,
10 - 128000

5003h -TIMEOUT_BROADCAST_MODBUS- se utiliza si el dispositivo de control tarda un tiempo lento en cambiar del
modo de transmisién al modo de recepcion.

Después de cambiar la configuracién de comunicacién, los nuevos valores deben guardarse utilizando el registro
FLAG_SAVE_INI (consulte la seccién 6.5) y luego se debe reiniciar el controlador. Después del reinicio, la conexién RS-485
se realizara utilizando la nueva configuracion.

6.5. Registros para la configuracién del funcionamiento del variador

Direccion Tipo Nombre Tamaiio Descripcién
Holding . .
5004h . MODE_DEVICE 16 bits Modo de operacion del controlador
Register
5005h Holc.ilng MODE_USER_ PROGRAM 16 bits Comando de control pa.\ra iniciar
Register un programa de usuario
8
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5006h Holding MODE_ROTATION 16 bits | Modo de rotacién.
Register
Holding . Configuracion de las entradas
5007h Register MODE_EXT_IN 16 bits externas IN, IN2.
. El nimero de posicién al que
Holding .
5008h . POSITION_N 16 bits moverse.
Register
Los valoresvande 1a 4
Limitacién de la corriente maxima
Holding . de funcionamiento en el devanado
5009h Register REF_CURRENT 16 bits del motor.
Rango de 1000 mA a 20000 mA
Holdi Corriente de mantenimiento en
500Ah R:gi;:tf.’r HOLD_CURRENT 16 bits | modo parada.
Rango de 0 a 1000 mA
i Ajustar la velocidad de rotacion.
500Bh Holding SPEED 16 bits | )
Register Rango de 35 a 14000 rpm.
i Ajustar aceleracion.
500Ch Holding ACC 16 bits | )
Register Rango de 10 a 1000.
i Ajustar la deceleracién.
500Dh Holding DEC 16 bits | )
Register Rango de 10 a 1000.
. Sentido de rotacién.
500Eh Holding DIRECTION 16bits | 1- adelante
Register
2 - hacia atras
i Numero de polos del motor.
500Fh Holding N_POLE 16 bits P
Register Rangode1a12
Método de control de velocidad:
5010h Holding USE_EXTERN_SPEED 16bits | |~ comandos via Modbus
Register 2 - sefial externa en la entrada
SPEED
5011h Holding RESERVED 16 bits | reservado
Register
Holding . "
5012h Register OFFSET_COMPENSATION 16 bits Correccion de frenado del motor
Holdin Tiempo minimo de pulso positivo
5013h . 9 PRESSED_INPUTS_EXTERN 16 bits en las entradas digitales IN1, IN2
Register
(ms)
Holdin Tiempo minimo para la parte
5014h Re istgr WAITED_INPUTS_EXTERN 16 bits negativa del pulso en las entradas
9 digitales IN1, IN2 (ms)
El desplazamiento a mover.
Holding .
5015h R OFFSET 32-bit Rango de valores de
Register
-2147483647 a + 2147483648
Incremento: el desplazamiento al
5017h Holqlng OFFSET CONST 32-bit que e:s necesario mover, el valor es
Register cambiado por el controlador
durante el funcionamiento.
La posicion a la que desplazarse.
Holding .
5019h . TARGET_POSITION 32-bit Rango de valores de
Register
-2147483647 a + 2147483648
9
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Posicién preestablecida por el
i usuario Ne1
501Bh Holding TARGET_POSITION1 32-bit
Register Rango de valores de
-2147483647 a + 2147483648
Posicién preestablecida por el
i usuario Ne2
501Dh Holding TARGET_POSITION2 32-bit
Register Rango de valores de
-2147483647 a + 2147483648
Posicién preestablecida por el
; usuario Ne3
501Fh Holding TARGET_POSITION3 32-bit
Register Rango de valores de
-2147483647 a + 2147483648
Posicién preestablecida por el
i usuario Ne4
5021h Holding TARGET POSITION4 32-bit
Register Rango de valores de
-2147483647 a +2147483648
5023h Holc.llng ERROR 16 bits Registro de errores
Register
Registro para guardar la
Holding . configuracion del
5024h Register FLAG_SAVE_INI 16 bits usuario.(Registros 5000h..501Fh).
Valor: 0x37FA
Registro para escribir o leer un
] programa de usuario hacia o
5025h ::'ci':t'gr FLAG_SAVE_USER_PROGRAM 16 bits | desde la memoria no volatil.
9 Valor a escribir: 0x8426
Valor a leer: 0x9346
i Registro de reinicio.
5026h Holding FLAG_RESTART 16 bits g
Register Valor: 0x95AF

5004h -MODE_DEVICE-modo de operacién del controlador, valores posibles:
e 1-control a través de Modbus
e 2 - control mediante seiilales externas

5005h -MODE_USER_PROGRAM- comando de control para iniciar un programa de usuario, valores posibles:
e 1-detener el programa de usuario
e 2-iniciar el programa de usuario

e 3 -iniciar el programa de usuario tan pronto como se encienda la alimentacién (se requiere el pre-guardado de
la configuracion - ver registro FLAG_SAVE_INI).

5006h -MODE_ROTATION- modo de rotacién, valores posibles:
e 1-rotacién continua
e 2-desplazamiento por la cantidad especificada por el registro OFFSET
e 3 -movimiento a una posicién dada. El nimero de posicion se especifica mediante el registro POSITION_N (de 1
a 4), las coordenadas de las posiciones se especifican mediante los registros POSITION1, POSITION2, POSITIONS3,
POSITION4 respectivamente.

5007h -MODE_EXT_IN- configuracién del modo de operacién de las entradas externas IN1, IN2 en el modo de control
de sefiales externas, valores posibles:

e 1-LaentradaIN1 se utiliza como una sefial de arranque/parada del variador, se procesa en el flanco
descendente del pulso; la entrada IN2 se utiliza como una sefial de inversién, se procesa en el flanco
descendente del pulso.

e 2-LaentradaIN1 se utiliza como una seial de arranque/parada del variador, se procesa en el flanco
descendente del pulso; la entrada IN2 se utiliza como una sefal de referencia de direccion, procesada segtn el
nivel de la sefial.
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e 3-LaentradaIN1 se utiliza como una sefal de arranque/parada del variador, se procesa segtn el nivel de la
sefial:, presencia de una sefal - habilitar la rotacién del motor, sin sefial - parada; la entrada IN2 se utiliza como
una sefial de inversién, se procesa en el flanco descendente del pulso.

e 4-LaentradaIN1 se utiliza como sefal de arranque/parada del variador, se procesa segtin el nivel de la sefial:,
presencia de una sefial - habilitar la rotacion del motor, sin sefial - parada; la entrada IN2 se utiliza como sefial
de referencia de direccién, procesada segun el nivel de la sefial.

e 5-laentrada IN1 se utiliza como sefal para arrancar y parar el variador en la direccién de avance, IN2 - como
sefial para arrancar y parar el variador en la direccién opuesta; ambas sefiales se procesan por nivel.

5008h -POSITION_N- seleccién del nimero de posicién para el movimiento (de 1 a 4) - se utiliza en el modo de
movimiento a una posicion dada (MODE_ROTATION = 3) junto con los registros POSITION1, POSITION2, POSITIONS3,
POSITION4.

5009h -REF_CURRENT- ajuste de la corriente maxima de funcionamiento en el devanado del motor - de 1000 mA a
20000 mA

500Ah -HOLD_CURRENT- corriente de mantenimiento en modo de parada (de 0 a 1000 mA)
500Bh -SPEED- velocidad de rotacion objetivo para el control Modbus (de 35 a 14000 rpm).
500Ch -ACC- aceleracion dada (de 10 a 1000)

500Dh -DEC- deceleraciéon dada (de 10 a 1000)

Los valores de aceleracion y deceleracion en los registros ACC y DEC son valores lineales convencionales que
determinan la tasa de aceleracién/deceleracion. Un valor de 10 corresponde a 100 rps2, un valor de 1000 corresponde a
5000 rps2.

500Eh -DIRECTION- direccién de rotacién, valores posibles:
e 1-rotacién hacia adelante
e 2 -rotacién hacia atras.

500Fh -N_POLE- nimero de polos del motor (de 1 a 12).

5010h -USE_EXTERN_SPEED- configuracion del modo de ajuste de la velocidad de rotacién, valores posibles:
e 1-comandos via Modbus
e 2-seial analégica externa en la entrada SPEED

5012h -OFFSET_COMPENSATION- Correccién de frenado del motor calculada experimentalmente para los ajustes
actuales de ACC, DEC, SPEED. Si la parada se produce mas alla del punto calculado, entonces el valor de compensacién es
igual al error de posicionamiento con signo negativo, si el motor se detiene antes del punto de parada, entonces el valor
de compensacion es positivo. Por ejemplo, el error de alcanzar la posicion especificada es de 15 incrementos, lo que
significa que OFFSET_COMPENSATION = -15, y esta correccion es valida solo para los ajustes actuales de aceleracién,
deceleracién y velocidad.

5013h y 5014h -PRESSED_INPUTS_EXTERNYWAITED_INPUTS_EXTERN- tiempo minimo de las partes positiva y negativa
de un pulso en las entradas digitales IN1, IN2 - se utiliza para suprimir el rebote de los contactos (ver fig. 5).

5015h -OFFSET- la desviacion que se debe mover se utiliza cuando MODE_ROTATION = 2, valores validos de -
2147483647 a + 2147483648.Antes de iniciar el movimiento, es necesario establecer el valor de desviacion requerido en el
registro OFFSET, que el controlador procesa como un contador del movimiento restante. Durante la ejecucién del
movimiento especificado, el valor de OFFSET disminuye.

5017h -OFFSET_CONST- Incremento - la desviacién a la que es necesario mover, el valor es modificado por el
controlador durante el funcionamiento.

5019h -TARGET_POSITION- posicién a la que desplazarse, valores permitidos de -2147483647 a + 2147483648. En el
modo de movimiento a una posicién dada, la coordenada de POSITION1-POSITION4 se copia a este registro antes de
moverse, mientras que los registros POSITION1-POSITION4 no cambian sus valores.

501Bh - 5021h -TARGET_POSITION1..4- Posicion preestablecida por el usuario Ne1..4, utilizada cuando
MODE_ROTATION = 3, el nimero de posicion esta determinado por el registro POSITION_N, valores permitidos de -
2147483647 a + 2147483648.

5023h -ERROR- errores que ocurren durante el funcionamiento del controlador - cada bit del registro sefiala un error
especifico:
e bit 0-fuera del rango de voltaje de suministro;
e  bit 1- cortocircuito de los devanados del motor;
e  bit 2- sobrecalentamiento del circuito de freno;
e  bit 3 - sobrecalentamiento del circuito de potencia;
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bit 4 - error de conexién de los sensores Hall;

bit 5 - parada de emergencia;

bit 6 - sobrecalentamiento de la MCU;

bit 7 - programa de control de prueba;

bit 8 - error de ejecucién del programa de usuario;

bit 9 - error al leer o escribir la configuracion;

bit 10 - error en el funcionamiento de los interruptores de transistores de salida;

bit 12 - advertencia sobre la imposibilidad de calcular el punto de interrupcién;

bit 13 - advertencia sobre un intento de escribir en el registro un valor que esta fuera de rango;
bit 14 - error de paridad de transmisién RS-485

5024h -FLAG_SAVE_INI- registro para guardar la configuracion del usuario - al escribir el valor 0x37FA en este registro,
la configuracion definida por los registros 5000h..501Fh se guardara en la memoria no volatil.

5025h -FLAG_SAVE_USER_PROGRAM- al escribir el valor 0x8426 en este registro se inicia el procedimiento para guardar
el programa del usuario desde el bufer temporal a la memoria no volatil del controlador. Escribir el valor 0x9346 inicia el
procedimiento para leer el programa del usuario desde la memoria no volatil del controlador a un bifer temporal (ver
seccion 6.6.).

5026h -FLAG_RESTART- escribir el valor 0x95AF en este registro provoca el reinicio del controlador.

v
& K '
POSITION1
POSITION2
POSITION3 HEFREL
POSITION4
\ o \
v v v
& i B
. . ! . Conventional rotation.
Control using signals Control using signals Control using sianals
START_bit, STOP_bit, START_bit, STOP_bit, START bit gT(gP bit
HARD_STOP_bit HARD_STOP_bit H ARD__STOP_bi 7
= LN
* ~ v ‘ N
Rotation direction:
POSITION DIRECTION 1 - forward

\_ DIRECTION 2 - backward

Fig.6. Diagrama de flujo para seleccionar el modo de funcionamiento al controlar el variador mediante Modbus
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Fig.7. Diagrama de flujo para seleccionar el modo de funcionamiento al controlar el variador mediante sefiales externas

6.6. Lectura y escritura de un programa de usuario

Se utiliza un bufer temporal de 1024 comandos para leer y escribir un programa de usuario. El registro especial
FLAG_SAVE_INI se utiliza para guardar el programa desde el bufer temporal a la memoria no volatil y para leer el
programa desde la memoria del controlador al bufer temporal.

Direccion

Tipo

Nombre

Tamano

Descripcion

5025h

Holding Register

FLAG_SAVE_
USER_PROGRAM

16 bits

Registro para escribir o leer un programa
de usuario hacia o desde la memoria no
volatil del controlador.

Valor para escribir: 0x8426
Valor de lectura: 0x9346

6000h

Holding Register

WRITE_CMD

16 bits

Registro de direccién. Cuando se escribe
el valor de la direccién en este registro, el
comando se transfiere desde el campo
CMD_W a la direccién especificada del
bufer temporal del programa de usuario.

6001h

Holding Register

CMD_W

32-bit

Instruccion del programa de usuario

6003h

Holding Register

READ_CMD

16 bits

Registro de direccién. Cuando se escribe
el valor de la direccién en este registro, el
comando se transfiere desde la direccién
especificada del bufer temporal del
programa del usuario al campo CMD_R.

6004h

Holding Register

CMD_R

32-bit

Instruccion del programa de usuario

Ensamblaje y escritura de un programa de usuario en la memoria del controlador

Cada instruccion del programa de usuario consta de dos palabras de memoria (32 bits) - comando (16 bits) y datos del
comando (16 bits). Al ensamblar un programa de usuario, las instrucciones se escriben primero en un bufer temporal en
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el controlador. Para escribir en el bufer temporal, es necesario escribir una instruccion en el registro CMD_W y luego
escribir la direccién de esta instruccién en el bufer interno en el registro WRITE_CMD. Cuando se escribe la direccién en el
registro WRITE_CMD, la instruccién se transfiere desde el registro CMD_W al bufer interno. Después de componer un
programa de usuario en un bufer temporal, es necesario escribir el valor 0x8426 en el registro
FLAG_SAVE_USER_PROGRAM - el programa se transferira desde el bufer temporal a la memoria FLASH del controlador.

Lectura de un programa de usuario desde la memoria del controlador

Es necesario transferir un programa de usuario al bufer temporal del controlador para leerlo desde la memoria
FLASH. Para ello, escriba el valor 0x9346 en el registro FLAG_SAVE_USER_PROGRAM - el programa se transferira desde la
memoria FLASH del controlador al bifer temporal. Luego, para leer una instruccién del bifer temporal, es necesario
escribir la direccién de la instruccion en el registro READ_CMD - cuando se escribe la direccién en este registro, la
instruccion se copiara del bufer temporal al registro CMD_R.

Un diagrama de los procedimientos para leer y escribir un programa de usuario se muestra en la fig. 8.

 Writng of an address

CMD_W CMD_R
(6001h) (6004h)

WRITE_CMD
(6000h)

READ_CMD
(6003h)

( Temporary buffer 1024 instructions in RAM of the controller J

FLAG_SAVE_USER
_PROGRAM

Fig.8. Diagrama de flujo de los procedimientos para leer y escribir un programa de usuario
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6.7. Registros del sistema

Direccion Tipo Nombre Tamafio Descripcién

2000h Holding Register | AX_REG 16 bits Registro de almacenamlgnto de datos
para programa de usuario

7001h Holding Register | BX_REG 16 bits | Registro de almacenamiento de datos
para programa de usuario

7002h Holding Register | CX REG 16bits | Registro de almacenamiento de datos
para programa de usuario

7003h Holding Register | DX_REG 16 bits Registro de almacenamlgnto de datos
para programa de usuario

7004h Holding Register | EX_REG 16 bits Registro de almacenamlfento de datos
para programa de usuario

7005h Holding Register | FX_REG 16 bits Registro de almacenamlt.ento de datos
para programa de usuario

7006h Holding Register | PC_REG 16 bits Punte_ro de r.eglst.rt’) al comando de
usuario en ejecucién

7007h Holding Register | GX_REG . Registro de almacenamiento de datos

- 16 bits para programa de usuario

7008h Holding Register | HX_REG 16 bits Registro de almacenamiento de datos
para programa de usuario

7009h Holding Register | IX REG 16 bits Registro de almacenamiento de datos
para programa de usuario

700Ah Holding Register | JX_REG 16 bits Registro de almacenamiento de datos
para programa de usuario

Los registros del sistema AX_REG..FX_REG (rango de valores 0...65535) estan destinados al almacenamiento temporal
de datos durante la ejecucién de un programa de usuario. PC_REG es un puntero a la instruccién del programa de usuario
que se esta ejecutando actualmente. Descripcion mas detallada en la seccién 6.9.

6.8. Registros de identificacion

Direccién Tipo Nombre Tamaiio Descripcién
8001h Input Register HW_MAJOR 16 bits Tipo de controlador

8002h Input Register HW_MINOR 16 bits Versién de hardware
8003h Input Register FW_MAJOR 16 bits Identificador de software
8004h Input Register FW_MINOR 16 bits Versién del software

Los registros son necesarios para determinar el propésito funcional de la unidad de control, sus caracteristicas y la
version del software a través de la red.

Para RS 206417 los valores son:
e  HW_MAJOR 1000
. HW_MINOR x
° FW_MAJOR x
. FW_MINOR x

6.9. Instrucciones del programa de usuario

La estructura de las instrucciones del programa de usuario se muestra en el diagrama de la fig. 9.
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o | 12..15 bit i | 16...31 bit

Type of Modbus register )

Lb[ System register address |

_D[Displacement type for movement commands ]

—b( Command code ]

Fig. 9. Estructura de una instruccion de programa de usuario

La instruccién del programa de usuario tiene un tamaiio de 32 bits y contiene los siguientes campos:
uCmd - 7 bits - cédigo de comando

bTypeJmp - 1 bit - tipo de desplazamiento para comandos de movimiento:
. 0 - valor absoluto
o 1 - valor relativo

uAdrSysReg - 4 bits - direccion del registro del sistema AX_REG ... FX_REG con nimeros 0 ... 5
uTypeModbusReg - 4 bits - tipo de registro Modbus:

o 0 - Entradas Discretas

° 1 - Bobinas

° 2 - Entradas

o 3 - Registros de retencién

uData - 16 bits - datos.

Las instrucciones de 64 bits constan de dos lineas de comando de 32 bits. La primera linea de comando de esta
instruccion es un comando similar a una instruccién de 32 bits. La segunda linea de comando contiene datos
uCMD_DATAde 16 o 32 bits.

Las instrucciones con el prefijo D, como DMOV, operan con datos de 32 bits ubicados en dos registros consecutivos de
16 bits. En el campo de direccion de dichas instrucciones, se indica el registro inferior. Al leer un valor, el comando lee
automaticamente dos registros consecutivos de 16 bits a partir de la direccion especificada y forma un tnico valor de 32
bits. Al escribir un valor, la instruccién divide un nimero de 32 bits en dos partes de 16 bits y las escribe en dos registros
consecutivos a partir de la direccion especificada.

La siguiente tabla enumera los comandos con opciones para rellenar los campos. Si el campo no se especifica,
entonces no se utiliza en este comando.

uCmd - - -

0x00 CMD_STOP_PROGRAM
0x0D | CMD_FULL_STOP_PROGRAM

uCmd bTypeJmp uData -

0x05 | CMD_MP
0x06 | CMD_JMP_AX_PARI_BX

0x07 CMD_JMP_AX_NOPARI_BX Direccién de
0x08 CMD_JMP_AX_MORE_BX movimiento
0 - valor absoluto 0..1024

0x09 CMD_JMP_AX_LESS_BX -

0x63 CMD_DJMP_GX_PARI_IX 1 - valor relativo desol ° iento +
0x64 CMD_DJMP_GX_NOPARI_IX op ai%":‘;e“ o

0x65 CMD_DJMP_GX_MORE_IX
0x66 CMD_DJMP_GX_LESS_IX
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uCmd uData - -
0x04 | CMD DELAY Tiempo de retardo
- 0..65535 ms
Direccién de
O0x0A CMD_CALL subrutina
0..1024 i i
0x0B | CMD_RETURN -
0x0C | CMD_FOR Du[‘acién del tficlo y
numero de ciclos
uCmd uAdrSysReg - -
0x15 CMD_NOT _SYSREG Direccion de registro
0x17 | CMD_DNOT_SYSREG del sistema (0..9) i i
uCmd uTypeModbusReg uData -
0x16 | CMD_NOT_MODBUS 1- Bobinas Direccion de
3 - Registros de registro Modbus i
0x18 CMD_DNOT_MODBUS retencién 0..65535
uCmd uAdrSysReg uData -
0x01 CMD_MOV_SYSREG_CONST
0x19 | CMD_ADD_SYSREG_CONST
Ox1A | CMD_SUB_SYSREG_CONST
0x1B | CMD_DIV_SYSREG_CONST Direccién de registro Constante
0x1C | CMD_MUL_SYSREG_CONST del sistema (0..9) 0..65535 i
0x1D | CMD_AND_SYSREG_CONST
Ox1E | CMD_OR_SYSREG_CONST
Ox1F CMD_XOR_SYSREG_CONST
uCmd uAdrSysReg uTypeModbusReg uData
0x03 CMD_MOV_SYSREG_MODBUS
0x21 | CMD_ADD_SYSREG_MODBUS
0x22 | CMD_SUB_SYSREG_MODBUS 0 - Entradas N
= = = Discretas Direccién de
0x23 | CMD_DIV_SYSREG_MODBUS Direccién de registro 1 - Bobinas registro Modbus
0x24 CMD_MUL_SYSREG_MODBUS del sistema (0..9) 2 - Entradas 0..65535
0x25 | CMD_AND_SYSREG_MODBUS 3- Regist[rfgs de
0x26 | CMD_OR_SYSREG_MODBUS retencion
0x27 CMD_XOR_SYSREG_MODBUS
uCmd uTypeModbusReg uData uCMD_DATA
0x0E CMD_MOV_MODBUS_CONST
0x28 CMD_ADD_MODBUS_CONST
0x29 | CMD_SUB_MODBUS_CONST 1- Bobinas Direccién de Constante
0x2A | CMD_DIV_MODBUS_CONST 3 - Registros de registro Modbus 0..65535
0x2B | CMD_MUL_MODBUS_CONST retencién 0..65535 (comando separado
0x2C | CMD_AND_MODBUS_CONST linea)
0x2D CMD_OR_MODBUS_CONST
0x2E CMD_XOR_MODBUS_CONST
uCmd uAdrSysReg uTypeModbusReg uData
0x02 CMD_MOV_MODBUS_SYSREG
0x30 CMD_ADD_MODBUS_SYSREG
0 - Entradas
0x31 CMD_SUB_MODBUS_SYSREG Discretas Direccién de
0x32 | CMD_DIV_MODBUS SYSREG Direccién de registro 1 - Bobinas registro Modbus
0x33 | CMD_MUL_MODBUS_SYSREG del sistema (0..9) 2 - Entradas 0..65535
0x34 | CMD_AND_MODBUS_SYSREG 3 - Registros de
0x35 | CMD_OR_MODBUS_SYSREG retencién
0x36 | CMD_XOR_MODBUS_SYSREG
uCmd uAdrSysReg uData -
OXOF | CMD_MOV_SYSREG_SYSREG Direccion de registro Direccién de
0x37 CMD_ADD_SYSREG_SYSREG . registro del -
del sistema (0..9) .
0x38 | CMD_SUB_SYSREG_SYSREG sistema (0..9)
17
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0x39 CMD_DIV_SYSREG_SYSREG
0x3A CMD_MUL_SYSREG_SYSREG
0x3B CMD_AND_SYSREG_SYSREG
0x3C CMD_OR_SYSREG_SYSREG
0x3D | CMD_XOR_SYSREG_SYSREG
uCmd uAdrSysReg uCMD_DATA -
0x10 CMD_DMOV_SYSREG_CONST
0x3E CMD_DADD_SYSREG_CONST
0x3F | CMD_DSUB_SYSREG_CONST Constante
0x40 | CMD_DDIV_SYSREG_CONST Direccién de registro 0...4294967295
0x41 CMD_DMUL_SYSREG_CONST del sistema (0..9) (comando ’
= = - separado
0x42 CMD_DAND_SYSREG_CONST linea)
0x43 CMD_DOR_SYSREG_CONST
0x44 CMD_DXOR_SYSREG_CONST
uCmd uAdrSysReg uTypeModbusReg uData
0x11 CMD_DMOV_SYSREG_MODBUS
0x46 | CMD_DADD_SYSREG_MODBUS 0 - Entradas
0x47 CMD_DSUB_SYSREG_MODBUS Discretas Direccién de
0x48 | CMD_DDIV_SYSREG_MODBUS Direcci6n de registro 1 - Bobinas registro Modbus
0x49 CMD_DMUL_SYSREG_MODBUS del sistema (0..9) 2 - Entradas 0..65535
O0Xx4A | CMD_DAND_SYSREG_MODBUS 3 - Registros de
0x4B | CMD_DOR_SYSREG_MODBUS retencion
0x4C CMD_DXOR_SYSREG_MODBUS
uCmd uTypeModbusReg uData uCMD_DATA
0x12 CMD_DMOV_MODBUS_CONST
0x4D CMD_DADD_MODBUS_CONST
O0x4E | CMD_DSUB_MODBUS_CONST ) Direccién de Constante
0x4F | CMD_DDIV_MODBUS_CONST 1-Bobinas registro Modbus 0...4294967295
3 - Registros de
0x50 CMD_DMUL_MODBUS_CONST retencién 0..65535 (comando separado
0x51 | CMD_DAND MODBUS_CONST linea)
0x52 CMD_DOR_MODBUS_CONST
0x53 CMD_DXOR_MODBUS_CONST
uCmd uAdrSysReg uTypeModbusReg uData
0x13 CMD_DMOV_MODBUS_SYSREG
0x55 CMD_DADD_MODBUS_SYSREG
0 - Entradas
0x56 | CMD_DSUB_MODBUS_SYSREG Discretas Direccién de
0x57 | CMD_DDIV_MODBUS_SYSREG Direcci6n de registro 1- Bobinas registro Modbus
0x58 CMD_DMUL_MODBUS_SYSREG del sistema (0..9) 2 - Entradas 0..65535
0x59 | CMD_DAND_MODBUS_SYSREG 3 - Registros de
0x5A CMD_DOR_MODBUS_SYSREG retencion
0x5B CMD_DXOR_MODBUS_SYSREG
uCmd uAdrSysReg uData -
0x14 CMD_DMOV_SYSREG_SYSREG
0x5C CMD_DADD_SYSREG_SYSREG
0x5D CMD_DSUB_SYSREG_SYSREG
0X5E | CMD_DDIV_SYSREG_SYSREG Direccion de registro Direccién de
O0x5F | CMD_DMUL_SYSREG_SYSREG del sistema (0..9) registro del )
- ! = sistema (0..9)
0x60 CMD_DAND_SYSREG_SYSREG
0x61 CMD_DOR_SYSREG_SYSREG
0x62 CMD_DXOR_SYSREG_SYSREG
uCmd uAdrSysReg bTypeJmp uData
0x20 | CMD_SH_SYSREG_CONST 0 - desplazamiento
Direccién de registro a la izquierda Valor de
0x45 CMD_DSH_SYSREG_CONST del sistema (0..9) 1 - desplazamiento desplazamiento
a la derecha
18
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uCmd uTypeModbusReg uData bTypeJmp
O0x2F CMD_SH_MODBUS_CONST 1 - Bobinas Direccién de 0 —:cleas?zlaz?emr:j:nto
0x54 3 - Registros de registro Modbus 1- des Igzamiento
X CMD_DSH_MODBUS_CONST retencién 0..65535 P
a la derecha

CMD_STOP_PROGRAM - (c6digo de comando 0x00) - detener la ejecucién de un programa de usuario, sin salir del
modo de ejecucién del programa de usuario. Al final de la ejecuciéon del programa, todos los registros y el estado del
motor permanecen como estaban antes de que se ejecutara el comando (el motor contintda girando si estaba girando
antes de que se ejecutara el comando). Antes del siguiente inicio del programa, debe enviar el comando
CMD_FULL_STOP_PROGRAM.

CMD_FULL_STOP_PROGRAM - (cédigo de comando 0x0D) - detener la ejecucion del programa de usuario y salir del
modo de operacién del programa. Al final de la ejecuciéon del programa, todos los registros y el estado del motor vuelven
a sus valores originales, el motor se detiene.

CMD_MOV_SYSREG_CONST- (cédigo de comando 0x01) - escribir en el registro del sistema con la direccién uAdrSysReg,
valores del campo de datos uData

CMD_MOV_MODBUS_SYSREG- (cédigo de comando 0x02) - escribir el contenido del registro del sistema uAdrSysReg en
el espacio de registro ModBUS definido por el campo TypeModbusReg y su direccién en el campo uData.

CMD_MOV_MODBUS_SYSREG - (c6digo de comando 0x03) - leer el contenido del espacio de registro ModBUS
determinado por el campo TypeModbusReg y su direccion en el campo uData en uno de los registros del sistema
uAdrSysReg

CMD_MOV_MODBUS_CONST - (cédigo de comando 0xOE) - escribir la constante contenida en la siguiente linea de
comando uCMD_DATA en el espacio de registro ModBUS definido por el campo TypeModbusReg y su direccién en el
campo uData.

CMD_MOV_SYSREG_SYSREG - (c6digo de comando 0xOF) - escribe el contenido del registro del sistema uAdrSysReg en
otro registro del sistema con la direccion uData.

CMD_DELAY - (cédigo de comando 0x04) - pausa, ms.
CMD_JMP - (cédigo de comando 0x05) - salta a la direccion especificada en el campo uData.

CMD_JMP_AX_PARI_BX - (cédigo de comando 0x06) - salta a la direccion especificada en el campo uData, si el valor en
el registro del sistema AX_REG es igual al valor en BX_REG.

CMD_JMP_AX_NOPARI_BX - (c6digo de comando 0x07) - salta a la direccién especificada en el campo uData si el valor
en el registro del sistema AX_REG no es igual al valor en BX_REG.

CMD_JMP_AX_MORE_BX - (c6digo de comando 0x08) - salta a la direccién especificada en el campo uData, si el valor en
el registro del sistema AX_REG es mayor que el valor en BX_REG.

CMD_JMP_AX_LESS_BX - (c6digo de comando 0x09) - salta a la direccién especificada en el campo uData, si el valor en
el registro del sistema AX_REG es menor que el valor en BX_REG.

CMD_CALL - (cédigo de comando 0x0A) - llama a una subrutina que comienza en la direccion especificada en el campo
uData.

CMD_RETURN - (cédigo de comando 0x0B) - regresa de la subrutina.

CMD_FOR - (c6digo de comando 0x0C) - ejecucién ciclica de una secuencia de comandos. El byte alto del campo uData
contiene el niimero de comandos ubicados después del comando CMD_FOR que se repetiran en un ciclo. El byte menos
significativo del campo uData contiene el nimero de repeticiones. Por ejemplo: uData = 0x1705 - 0x17 = 23 comandos
ejecutados en un bucle, 0x05 = 5 - el nimero de repeticiones.

CMD_DJMP_GX_PARIL_IX - (c6digo de comando 0x63) - salta a la direccién especificada en el campo uData, si el
contenido de un par de registros del sistema GX_REG y HX_REG es igual al contenido de IX_REG y JX_REG.

CMD_DJMP_GX_NOPARI_IX - (c6digo de comando 0x64) - salta a la direccién especificada en el campo uData, si el
contenido de un par de registros del sistema GX_REG y HX_REG no es igual al contenido de IX_REG y JX_REG.

CMD_DJMP_GX_MORE_IX - (cédigo de comando 0x65) - salta a la direccion especificada en el campo uData, si el
contenido de un par de registros del sistema GX_REG y HX_REG es mayor que el contenido de IX_REG y JX_REG.

CMD_DJMP_GX_LESS_IX - (c6digo de comando 0x66) - salta a la direccién especificada en el campo uData, si el
contenido de un par de registros del sistema GX_REG y HX_REG es menor que el contenido de IX_REG y JX_REG.

Son posibles las operaciones matematicas entre registros del sistema, registros Modbus y constantes. Los operandos
de las instrucciones que operan con datos de 32 bits se encuentran en dos registros consecutivos de 16 bits. Al acceder a
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un registro, la instruccion especifica la direccion del registro inferior. La direccién del registro alto se obtiene
incrementando la direccion del registro bajo en uno.

La siguiente tabla muestra las instrucciones matematicas, los cédigos de instruccién para la operacion con datos de

16 bits y 32 bits, y la ubicacion de los operandos:

Comando
Operand 1 Operand 2 Resultado
Cédigo
Nombre

16-bit data | 32-bit data S1 S2 D
Suma (S1+S2=D)
CMD_ADD_SYSREG_CONST 0x19 Ox3E SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_ADD_SYSREG_MODBUS 0x21 0x46 SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_ADD_MODBUS_CONST 0x28 0x4D Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG
CMD_ADD_MODBUS_SYSREG 0x30 0x55 Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_ADD_SYSREG_SYSREG 0x37 0x5C SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1
Resta (S1-S2=D)
CMD_SUB_SYSREG_CONST 0x1A Ox3F SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_SUB_SYSREG_MODBUS 0x22 0x47 SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_SUB_MODBUS_CONST 0x29 0x4E Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG
CMD_SUB_MODBUS_SYSREG 0x31 0x56 Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_SUB_SYSREG_SYSREG 0x38 0x5D SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1
Division, resto descartado (S1/S2=D)
CMD_DIV_SYSREG_CONST 0x1B 0x40 SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_DIV_SYSREG_MODBUS 0x23 0x48 SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_DIV_MODBUS_CONST 0x2A Ox4F Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG
CMD_DIV_MODBUS_SYSREG 0x32 0x57 Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_DIV_SYSREG_SYSREG 0x39 Ox5E SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1
Multiplicacién (S1* S2 = D)
CMD_MUL_SYSREG_CONST 0x1C 0x41 SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_MUL_SYSREG_MODBUS 0x24 0x49 SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_MUL_MODBUS_CONST 0x2B 0x50 Modbus_REG CONST_2 Modbus_REG
CMD_MUL_MODBUS_SYSREG 0x33 0x58 Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_MUL_SYSREG_SYSREG 0x3A Ox5F SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1
AND légico bit a bit (S1 & S2 =D)
CMD_AND_SYSREG_CONST 0x1D 0x42 SYS_REG_1 CONST_1 SYS_REG_1
CMD_AND_SYSREG_MODBUS 0x25 0x4A SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_AND_MODBUS_CONST 0x2C 0x51 Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG
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CMD_AND_MODBUS_SYSREG 0x34 0x59 Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG

CMD_AND_SYSREG_SYSREG 0x3B 0x60 SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1

OR légico bit a bit (S1 | S2=D)

CMD_OR_SYSREG_CONST Ox1E 0x43 SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_OR_SYSREG_MODBUS 0x26 0x4B SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_OR_MODBUS_CONST 0x2D 0x52 Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG
CMD_OR_MODBUS_SYSREG 0x35 0x5A Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_OR_SYSREG_SYSREG 0x3C 0x61 SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1

XOR ldgico bit a bit (S1AS2 = D)

CMD_XOR_SYSREG_CONST Ox1F 0x44 SYS_REG_1 CONST 1 SYS_REG_1
CMD_XOR_SYSREG_MODBUS 0x27 0x4C SYS_REG_1 Modbus_REG SYS_REG_1
CMD_XOR_MODBUS_CONST 0x2E 0x53 Modbus_REG CONST 2 Modbus_REG
CMD_XOR_MODBUS_SYSREG 0x36 0x5B Modbus_REG SYS_REG_1 Modbus_REG
CMD_XOR_SYSREG_SYSREG 0x3D 0x62 SYS_REG_1 SYS_REG_2 SYS_REG_1

Desplazamiento de datos (51 >>S2 = D 0 S1<<S2 = D - la direccion del desplazamiento se indica en el campo bTypeJmp: 0 -
izquierda, 1 - derecha)

CMD_SH_SYSREG_CONST 0x20 0x45 SYS_REG_1 CONST_1 SYS_REG_1

CMD_SH_MODBUS_CONST Ox2F 0x54 Modbus_REG CONST_ 2 Modbus_REG

CONST_1 - Constante en el campo de datos uData
CONST_2 - Una constante en la siguiente linea de comando uCMD_DATA

SYS_REG_1 es el valor contenido en el registro del sistema (o dos registros de sistema consecutivos para instrucciones
de 64 bits) en uAdrSysReg. Direcciones de los registros del sistema 0..9.

SYS_REG_2 el valor esta contenido en el registro del sistema (o dos registros de sistema consecutivos para datos de 32
bits) cuya direccion se especifica en la siguiente linea de comando uCMD_DATA

Modbus_REG - el valor contenido en el registro Modbus: tipo de registro en el campo TypeModbusReg, direccién de
registro en el campo uData

Importante: cuando la ejecucién de un programa de usuario se detiene mediante el comando CMD_STOP_PROGRAM,
el estado del motor y todos los registros permanecen igual que como se establecieron durante el programa. Por esta
razén, si el motor estaba girando en el momento en que se ejecuté el comando CMD_STOP_PROGRAM, continuara
ejecutando la ultima tarea, es decir, el movimiento continuara cuando el programa haya finalizado. Después de que el
programa haya finalizado, la rotacion del variador se puede detener escribiendo un registro a través de Modbus (Coils
2001h o Coils 2002h). Para evitar la rotacion incontrolada, se puede establecer un comando de parada del motor antes del
comando de fin del programa.

7. Restablecer a los valores predeterminados de fabrica

Si es necesario, los parametros del controlador se pueden restablecer a los valores de fabrica. Para ello, antes de
encender la unidad, cierre el primer contacto del conector RJ11 - CLR_FLASH_CON (conector RS-485, véase la Fig. 4) con la
tierra GND de la fuente de alimentacidn. Los LED rojo y verde de la unidad se encenderan alternativamente. Mantenga
CLR_FLASH_CON y GND cerrados durante 5 s. Después de eso, los pardmetros del controlador se restableceran a los
valores de fébrica.

8. Entrega en juegos completos
Controlador de motor sin escobillas RS 206417 1ud

9. Informacion del fabricante

RS Components se adhiere a la linea de desarrollo continuo y se reserva el derecho de realizar cambios y mejoras en
el disefio y el software del producto sin previo aviso.
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La informacion contenida en este manual esta sujeta a cambios en cualquier momento y sin previo aviso.

10. Garantia
Cualquier reparacion o modificacion es realizada por el fabricante o una empresa autorizada.

El fabricante garantiza el funcionamiento sin fallos del controlador durante 12 meses desde la fecha de venta cuando
se cumplen las condiciones de funcionamiento.

La direccién del departamento de ventas del fabricante:

L3 PRO

RS Components Ltd, Birchington Rd, Corby, NN17 9RS, United Kingdom, rs-online.com
RS Components GmbH, Mainzer Landstrasse 180, 60327 Frankfurt/Main, Germany, rs-online.com
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