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Informacion legal

La informacién proporcionada en este documento contiene descripciones generales,
caracteristicas técnicas o recomendaciones relacionadas con productos o
soluciones.

Este documento no pretende sustituir a un estudio detallado o un plan de desarrollo o
esquematico especifico de operaciones o sitios. No debe usarse para determinar la
adecuacion o la fiabilidad de los productos o las soluciones para aplicaciones de
usuario especificas. Es responsabilidad del usuario realizar o solicitar a un experto
profesional (integrador, especificador, etc.) que realice analisis de riesgos,
evaluacion y pruebas adecuados y completos de los productos o las soluciones con
respecto a la aplicacion o el uso especificos de dichos productos o dichas
soluciones.

La marca Schneider Electric y cualquier otra marca comercial de Schneider Electric
SE y sus filiales mencionadas en este documento son propiedad de Schneider
Electric SE o sus filiales. Todas las otras marcas pueden ser marcas comerciales de
sus respectivos propietarios.

Este documento y su contenido estan protegidos por las leyes de copyright
aplicables, y se proporcionan exclusivamente a titulo informativo. Ninguna parte de
este documento puede ser reproducida o transmitida de cualquier forma o por
cualquier medio (electrénico, mecanico, fotocopia, grabacion u otro), para ningun
proposito, sin el permiso previo por escrito de Schneider Electric.

Schneider Electric no otorga ningin derecho o licencia para el uso comercial del
documento o su contenido, excepto por una licencia no exclusiva y personal para
consultarla "tal cual”.

Schneider Electric se reserva el derecho de realizar cambios o actualizaciones con
respecto a o en el contenido de este documento o con respecto a o en el formato de
dicho documento en cualquier momento sin previo aviso.

En la medida permitida por la ley aplicable, Schneider Electric y sus filiales no
asumen ninguna responsabilidad u obligacion por cualquier error u omisién en
el contenido informativo de este documento o por el uso no previsto o el mal
uso del contenido de dicho documento.

Schneider Electric, Modbus, SoMove y TeSys son marcas comerciales propiedad de
Schneider Electric SE y sus filiales y empresas asociadas. Todas las demas marcas
comerciales son propiedad de sus respectivos propietarios.
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Informacion de seguridad

Informacién importante

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

La adicion de uno de estos dos simbolos a una etiqueta de seguridad del tipo
“Peligro” o “Advertencia” indica que existe un peligro eléctrico que causara lesiones
si no se siguen las instrucciones.

de lesiones. Siga las recomendaciones de todos los mensajes de seguridad
precedidos por este simbolo para evitar lesiones potenciales e incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién de riesgo que, si no se evita, ocasionara la muerte o lesiones
graves.

2 Este es el simbolo de alerta de seguridad. Sirve para alertar de riesgos potenciales

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de riesgo que, si no se evita, puede ocasionar la
muerte o lesiones graves.

A PRECAUCION

PRECAUCION indica una situacién de riesgo que, si no se evita, puede ocasionar lesiones
moderadas o leves.

AVISO

AVISO sirve para indicar practicas no relacionadas con lesiones fisicas.

Tenga en cuenta

La instalacion, el manejo y el mantenimiento de los equipos eléctricos deberan
ser realizados solo por personal cualificado. Schneider Electric no se hace
responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Un personal cualificado es aquel que posee habilidades y conocimientos
relacionados con la construccion y el funcionamiento de los equipos eléctricos y
su instalacion, y que ha recibido formacion en materia de seguridad para
reconocer y evitar los peligros que conllevan.

85361B1905ES-05 5
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Acerca del manual

Alcance del documento

Utilice este documento para hacer lo siguiente:
» Crear blogues funcionales, guardarlos y utilizarlos para programar su PLC
* Programar directamente el PLC desde el mapa de registro

A APELIGRO

RIESGO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Lea y entienda esta guia y todos los documentos relacionados antes de
instalar, utilizar o realizar tareas de mantenimiento en TeSys island. La
instalacion, el ajuste, la reparacion y el mantenimiento deben ser realizados por
personal cualificado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Campo de aplicacion

Esta guia es valida para todas las configuraciones de TeSys island. La
disponibilidad de algunas de las funciones descritas en esta guia depende del
protocolo de comunicacion utilizado y los médulos fisicos instalados en la TeSys
island.

Para obtener informacion sobre la conformidad de los productos con las directivas
medioambientales como RoHS, REACH, PEP y EOLI, visite www.se.com/green-
premium.

Para conocer las caracteristicas técnicas de los modulos fisicos descritos en esta
guia, visite www.se.com.

Las caracteristicas técnicas que se describen en esta guia deben ser las mismas
que las que aparecen en linea. Es posible que el contenido se revise con el
tiempo a fin de mejorar su claridad y exactitud. Si observa una diferencia entre la
informacion de esta guia y la informacién en linea, tenga en cuenta esta Ultima.
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TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Documentacion relacionada

biblioteca de bloques funcionales

informacion de la TeSys island biblioteca utilizada en
el entorno EtherNet/IP de Rockwell Software® Studio
5000®.

Titulo del documento Descripcion Nuamero del
documento
TeSys island - Guia de sistema, instalacion y La guia describe las funciones principales, la DOCAO0270ES
funcionamiento de instalacion mecanica, el cableado, la puesta en
marcha, asi como el funcionamiento y mantenimiento
de TeSys island.
TeSys island - EtherNet/IP™ - Guia de inicio rapido y Describe como integrar la TeSys island y la DOCA0271ES

TeSys island — Guia de seguridad de funcionamiento

Describe las caracteristicas de seguridad de
funcionamiento de TeSys island.

8536IB1904ES

TeSys island — Guia de bloques funcionales de
terceros

Contiene la informacién necesaria para crear bloques
funcionales para hardware de terceros.

8536IB1905ES

TeSys island - Guia de ayuda en linea de DTM

Describe como instalar y utilizar diversas funciones de
software de configuracion de TeSys island y como
configurar los parametros de TeSys island.

8536IB1907ES

TeSys island - Perfil ambiental del producto

Describe los materiales constituyentes, el potencial de
reciclado y la informacién sobre el impacto ambiental
de TeSys island.

ENVPEP1904009

TeSys island - Instrucciones para el final de la vida util
del producto

Contiene instrucciones para el final de la vida util de
TeSys island.

ENVEOLI1904009

interfaz de tension y de interfaz SIL

tension y SIL de TeSys island’.

TeSys island - Hoja de instrucciones, Acoplador de Describe como instalar el acoplador de bus Ethernet/ MFR44097
bus, TPRBCEIP IP de TeSys island.
TeSys island - Hoja de instrucciones, Acoplador de Describe como instalar el TeSys island Acoplador de MFR44098
bus, TPRBCPFN bus PROFINET.
TeSys island - Hoja de instrucciones, acoplador de Describe como instalar el acoplador de bus GDE55148
bus, TPRBCPFB PROFIBUS DP de TeSys island.
TeSys island - Hoja de instrucciones, arrancadores y Describe como instalar los arrancadores y médulos MFR77070
modulos de interfaz de alimentacion, tamafio 1y 2 de interfaz de alimentacion de tamafio 1y 2 de TeSys

island.
TeSys island - Hoja de instrucciones, arrancadores y Describe como instalar los arrancadores y médulos MFR77085
modulos de interfaz de alimentacion, tamafio 3 de interfaz de alimentacién de tamarfio 3 de TeSys

island.
TeSys island - Hoja de instrucciones: Médulos de Describe como instalar los moédulos de E/S MFR44099
entrada/salida analdgicas y digitales de TeSys island.
TeSys island - Hoja de instrucciones: Médulos de Describe como instalar los médulos de interfaz de MFR44100

1. Nivel de integridad de seguridad segun la norma IEC 61508.
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Precauciones

Lea y entienda las siguientes precauciones antes de llevar a cabo cualquiera de
los procedimientos indicados en este manual.

A APELIGRO

RIESGO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO
» Solo personal electricista cualificado debera instalar y reparar este equipo.

» Apague todas las fuentes de alimentacién del equipo antes de iniciar el
trabajo, ya sea dentro o fuera de este equipo.

+ Use unicamente la tensién indicada al usar el equipo y cualquier otro
producto asociado.

+ Utilice siempre un voltimetro de rango adecuado para confirmar que el
equipo esté apagado por completo.

« Utilice enclavamientos adecuados cuando existan peligros para el personal
y/o los equipos.

» Los circuitos eléctricos deben cablearse y protegerse conforme a los
requisitos normativos locales y nacionales.

» Ultilice equipos de proteccion individual (EPI) adecuados y siga las practicas
seguras para trabajos eléctricos contempladas en las normas NFPA 70E,
NOM-029-STPS o CSA Z462 o sus equivalentes en la normativa local.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

+ Para obtener instrucciones completas en relacion con la seguridad
funcional, consulte la Guia de seguridad funcional de TeSys™ island,
85361B1904.

+ No desmonte, repare ni modifique el equipo. Este no contiene piezas que el
usuario pueda reparar.

+ Instale y utilice este equipo dentro de un alojamiento adecuado cuyas
caracteristicas nominales se ajusten a las del entorno de aplicacion previsto.

+ Cada implantacion de este equipo debera comprobarse de forma individual
y exhaustiva para garantizar su correcto funcionamiento antes de ponerse
en marcha.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

ADVERTENCIA: Este producto puede exponerle a sustancias quimicas, incluido 6xido de
A antimonio (triéxido de antimonio), el cual es cancerigeno segun la normativa del Estado de
California. Para obtener mas informacién al respecto, visite www.P65Warnings.ca.gov.
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Personal cualificado

Uso previsto

Solo podran trabajar en este producto o con él el personal debidamente formado
que entienda y conozca los contenidos de esta guia y cualquier otra
documentacion de producto relacionada.

El personal cualificado debera ser capaz de detectar posibles peligros que
puedan presentarse como consecuencia de la modificacion de los valores de los
parametros y, en general, del trabajo en equipos mecanicos, eléctricos o
electronicos. El personal cualificado debera conocer las normas, las
disposiciones y los reglamentos relativos a la prevencion de accidentes
industriales, los cuales debera observar a la hora de disefiar e implantar el
sistema.

El uso y la aplicacidn de la informacién contenida en esta guia requiere de
conocimientos especializados en el disefio y la programacion de sistemas de
control automatizadas. Solamente el usuario, el fabricante de la maquina o el
integrador saben cuales son las condiciones y los factores presentes durante la
instalacion, la configuracion, el funcionamiento y el mantenimiento de la maquina
o0 el proceso, por lo que pueden determinar la automatizacion y el equipo
asociado, asi como las medidas de seguridad y los enclavamientos relacionados
que se pueden utilizar de forma eficaz y correcta.

Al seleccionar el equipo de control y automatizacién (y cualquier otro equipo o
software relacionado) para una determinada aplicacién, también debe tener en
cuenta las normativas o estandares locales, regionales o nacionales.

Preste especial atencion al cumplimiento de la informacion de seguridad, los
requisitos eléctricos y las normas que se apliquen a su maquina o proceso en el
uso de este equipo.

Los productos descritos en esta guia —junto con el software, los accesorios y las
opciones— son arrancadores de cargas eléctricas de baja tension destinados a
utilizarse en entornos industriales de acuerdo con las instrucciones, direcciones,
ejemplos e informacion de seguridad contenida en este documento y otros
documentos de apoyo.

El producto unicamente puede utilizarse cumpliendo todos los reglamentos y las
directivas de seguridad aplicables, los requisitos especificos y los datos técnicos.

Antes de utilizar el producto, debera llevar a cabo un analisis de peligros y una
evaluacion de riesgos de la aplicacién planificada. A partir de los resultados,
deberan aplicarse medidas de seguridad adecuadas.

Puesto que el producto se utiliza como componente en una maquina o proceso,
debera garantizar la seguridad de las personas en virtud del disefio general del
sistema.

Utilice el producto solo con los cables y accesorios especificados. Utilice
unicamente accesorios y repuestos genuinos.

Queda terminantemente prohibido cualquier uso distinto de los usos
explicitamente permitidos, ya que podrian dar lugar a peligros imprevistos.

85361B1905ES-05



TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital Concepto de TeSys island

Concepto de TeSys island

TeSys island es un sistema modular y multifuncional que proporciona funciones
integradas dentro de una arquitectura de automatizacion, principalmente para el
control directo y la gestién de cargas de baja tension. TeSys island puede
conmutar, ayudar a proteger y administrar motores y otras cargas eléctricas de
hasta 80 A (AC1) instaladas en un cuadro de control eléctrico.

Este sistema se ha disefiado en torno al concepto de TeSys avatars. Estos
avatars:

* Representan los aspectos tanto l6gicos como fisicos de las funciones de
automatizacion

» Determinar la configuracién de la TeSys island

Los aspectos logicos de la TeSys island se gestionan mediante herramientas de
software que cubren todas las fases del ciclo de vida de producto y aplicacion:
disefo, ingenieria, puesta en marcha, operaciéon y mantenimiento. disefo,
ingenieria, puesta en marcha, funcionamiento y mantenimiento.

La TeSys island fisica consta de un conjunto de dispositivos instalados en un solo
carril DIN y conectados junto con cables planos que proporcionan la
comunicacion interna entre médulos . La comunicacion externa con el entorno de
automatizacion se realiza a través de un unico modulo acoplador de bus, y la
TeSys island aparece en la red como un Unico nodo. El resto de médulos incluyen
arrancadores, modulos de interfaz de alimentacion, médulos de E/S analdgicas y
digitales, médulos de interfaz de tension y médulos de interfaz SIL (nivel de
integridad de seguridad segun la norma IEC 61508), que cubren una amplia gama
de funciones operativas.

Figura 1 - Descripcion general de TeSys island
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Concepto de TeSys island

TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Rango maestro: TeSys

TeSys™ es una innovadora solucion de gestion y control de motores de un lider
del mercado global. TeSys ofrece productos y soluciones eficientes y conectadas
para la conmutacion y proteccién de motores y cargas eléctricas cumpliendo
todas las principales normas eléctricas internacionales.

Definicion de Avatar

Los avatars de TeSys proporcionan funciones listas para utilizarse mediante su
I6gica predefinida y sus dispositivos fisicos asociados. La légica de avatar se
ejecuta en el acoplador de bus. El acoplador de bus gestiona los intercambios de
datos internamente dentro del TeSys island y también externamente con el PLC.

Existen cuatro tipos de TeSys avatars:
Avatar del sistema

Este Avatar representa a toda la isla como un sistema. El avatar del sistema
permite establecer la configuracién de red y computa datos en el nivel de la TeSys
island.

Avatares de dispositivo

Estos Avatares representan funciones desarrolladas por conmutadores y médulos
de E/S.

Avatares de carga

Representan funciones relacionadas con cargas especificas, como las de avance
y retroceso de un motor. Los Avatares de carga incluyen los modulos y las
caracteristicas pertinentes para el tipo de carga. Por ejemplo, el avatar de motor
de dos direcciones incluye dos mddulos de arrancador, accesorios, una légica de
control preprogramada, y una preconfiguracion de las funciones de proteccion
disponibles.

Estandar (no SIL2) Los Avatares de carga ofrecen lo siguiente:

« Control local

NOTA: El control local es aplicable para todos los avatares de carga
(excepto el avatar PIM).

+ Restablecimiento de disparo local (para permitir al operador usar una entrada
local para activar el reinicio del disparo local en el extremo ascendente de la
entrada). Cuando la entrada cambia de 0 a 1, entonces se ejecuta el
restablecimiento de disparo de avatar)

NOTA: El restablecimiento de disparo local se aplica a todos los avatares
de carga (excepto PIM avatar).

» Derivacion (para permitir que un operador utilice un comando local para la
derivacion temporal de un estado de disparo y continuar con el
funcionamiento del avatar)

» Supervision de variables de proceso

2. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital Concepto de TeSys island

Avatares de aplicacion

Representan funciones relacionadas con aplicaciones especificas del usuario,
como una bomba o una cinta transportadora. Los avatars de aplicacion
proporcionan lo siguiente:

« Control local

* Restablecimiento de disparo local (para permitir al operador usar una entrada
local para activar el reinicio del disparo local en el extremo ascendente de la
entrada). Cuando la entrada cambia de 0 a 1, entonces se ejecuta el
restablecimiento de disparo de avatar)

» Derivacion (para permitir que un operador utilice un comando local para la
derivacién temporal de un estado de disparo y continuar con el
funcionamiento del avatar)

* Anulacion de modo manual (para permitir que un operador utilice una entrada
local para anular el modo de control configurado y controlar el avatar desde
una fuente de comando local)

» Supervision de variables de proceso
Por ejemplo, un avatar de bomba incluye lo siguiente:
» un médulo de arrancador

* uno o mas modulos de E/S digitales de control local, disparo local y
conmutadores de variables de proceso (PV)

» Logica de control configurable
» preconfiguracion de las funciones de carga y eléctricas

Las entradas PV reciben valores analdgicos de los sensores, como un medidor de
presion, un caudalimetro o un medidor de vibraciones. Los conmutadores PV
reciben sefales discretas de los conmutadores, como un conmutador de caudal o
un conmutador de presion.

El control operativo (comando de Marcha y Parada) del avatar en el modo
auténomo es configurable para hasta dos entradas PV o conmutadores PV.
Incluye ajustes para el umbral e histéresis para entradas analégicas, asi como
l6gica positiva o negativa para las entradas analdgicas y digitales para el Avatar
de bomba.

Los avatars instalados en TeSys island estan controlados por el acoplador de bus
TeSys island. Cada avatar incluye una légica predefinida para gestionar sus
modulos fisicos y, ademas, permite un intercambio de datos sencillo con los PLC
mediante bloques de funcién. Los Avatars incluyen las siguientes funciones de
proteccion preconfiguradas.

Entre la informacion accesible a través del avatar se incluye la siguiente:
+ Datos de control
» Datos de diagnéstico avanzados
+ Datos de gestion de activos
+ Datos de energia

12
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Concepto de TeSys island

TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Listado de Avatares TeSys

Tabla 1 - Avatares TeSys

Nombre

Simbolo

Descripcion

Sistema avatar

Un avatar de uso obligatorio que habilita un punto de
comunicacion unico con la TeSys island.

Dispositivo

Conmutador

Permite cerrar o abrir una linea de alimentacion en un circuito
eléctrico

Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 1/
23

Para abrir o cerrar una linea de alimentacion en un circuito
eléctrico con cumplimiento de funciones de Categoria de
parada 0 o Categoria de parada 14 para Categoria de
cableado 1y Categoria de cableado 2.

Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 3/

Para abrir o cerrar una linea de alimentacioén en un circuito
eléctrico con cumplimiento de funciones de Categoria de

45 parada 0 o Categoria de parada 1 para Categoria de
cableado 3 y Categoria de cableado 4.
E/S digital Para controlar dos salidas digitales y supervisar el estado de

cuatro entradas digitales.

E/S analdgica

Qo g N

Para controlar una salida analdgica y supervisar el estado de
dos entradas analdgicas.

Carga

Interfaz de alimentacion sin E/S (medida)

Permite monitorizar la intensidad suministrada a un
dispositivo externo, como por ejemplo un relé de estado
sélido, un arrancador electrénico o una unidad de velocidad
variable

Interfaz de alimentacién con E/S (control)

Permite supervisar la intensidad suministrada a un dispositivo
externo —como un relé de estado sélido, un arrancador
electrénico o un variador de velocidad— y controlar dicho
dispositivo.

3. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Cableado de categoria 1 y categoria 2 segun la norma ISO 13849.
4. Categoria de parada segun la norma EN/IEC 60204-1.
5. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Cableado de categoria 3 y categoria 4 segun la norma ISO 13849.
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Concepto de TeSys island

Tabla 1 - Avatares TeSys (Continuacion)

Nombre

Simbolo

Descripcion

Motor de una direccion

Para gestionaré un motor de una direccion.

Motor de una direccién -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Para gestionar un motor de una direccion, con cumplimiento
de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de
parada 1 para Categoria de cableado 1 y Categoria de
cableado 2.

Motor de una direccion -
Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Para gestionar un motor de una direccion, con cumplimiento
de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de
parada 1 para Categoria de cableado 3 y Categoria de
cableado 4.

Motor de dos direcciones

< < < <
.19-- D~ .

Permite gestionar un motor de dos direcciones (avance y
retroceso)

Motor de dos direcciones -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

M

Permite gestionar un motor de dos direcciones (avance y
retroceso), con cumplimiento de funciones de Categoria de
parada 0 o Categoria de parada 1 para la Categoria de
cableado 1y Categoria de cableado 2

Motor de dos direcciones -
Parada SIL, Cat. cableado 3/4

<
3

Para gestionar un motor de dos direcciones (avance y
retroceso), con cumplimiento de funciones de Categoria de
parada 0 o Categoria de parada 1 para la Categoria de
cableado 3 y Categoria de cableado 4

Motor estrella/triangulo de una direccion

Para gestionar un motor estrella/triangulo de una direccion.

Motor estrella/triangulo de dos direcciones

Permite gestionar un motor de estrella/triangulo de dos
direcciones (avance y retroceso).

Motor de dos velocidades

Para gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones con opcion Dahlander.

Motor de dos velocidades -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Para gestionar un motor de dos velocidades, con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 1y
Categoria de cableado 2

6. En este contexto, se entiende por «gestionar» energizar, controlar, supervisar, diagnosticar y proteger la carga.

14
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Concepto de TeSys island

TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Tabla 1 - Avatares TeSys (Continuacion)

Nombre

Simbolo

Descripcion

Motor de dos velocidades -
Parada SIL, Cat. cableado 3/4

<

Para gestionar un motor de dos velocidades, con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 3 y
Categoria de cableado 4

Motor de dos velocidades y dos direcciones

&) b

Permite gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones (avance y retroceso)

Motor de dos velocidades y dos direcciones -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

>

-
o

Permite gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones (avance y retroceso), con cumplimiento de
funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1
para la Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2

Motor de dos velocidades y dos direcciones -
Parada SIL, Cat. cableado 3/4

=)
>

€
P

Permite gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones (avance y retroceso), con cumplimiento de
funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1
para la Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4

Resistencia

Permite gestionar una carga resistiva

Fuente de alimentacion

Permite gestionar una fuente de alimentacion

Transformador

El E 3

Permite gestionar un transformador

Aplicacion

Bomba

Para gestionar una bomba

Cinta transportadora de una direccién

Para gestionar una cinta transportadora de una direccion

Cinta transportadora de una direccion -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

o m.

Para gestionar una cinta transportadora de una direccién, con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 1y
Categoria de cableado 2

85361B1905ES-05
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital Concepto de TeSys island

Tabla 1 - Avatares TeSys (Continuacion)

Nombre Simbolo Descripcién

Permite gestionar una cinta transportadora de dos

Cinta transportadora de dos direcciones h :
P direcciones (avance y retroceso)

Permite gestionar una cinta transportadora de dos

direcciones (avance y retroceso), con cumplimiento de

CE) funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1
para la Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2

Cinta transportadora de dos direcciones -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

NOTA: Para dos velocidades y dos direcciones, avatar deshabilita el disparo
por inversion de fase de intensidad.
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Integracion de terceros de Modbus TCP TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Integracion de terceros de Modbus TCP

Direccionamiento Modbus TCP

TeSys™ island aplica los siguientes rangos de ID de unidad para la modularidad
fisica y virtual.

Tabla 2 - Rangos de ID de unidad

Elemento ID de unidad Observacion
Avatares 1-99 Avatares de dispositivo, carga y aplicaciéon
Dispositivos bus 101-199 Médulo de E/S digitales (DIOM)
Médulo de E/S analégica (AIOM)
Arrancadores

Arrancadores SIL

Méodulo de interfaz de potencia (PIM)
Médulos de interfaz SIL (SIM)
Modulo de interfaz de tension (VIM)

Acoplador de bus/Avatar del sistema 255 —
NOTA:
* Los dispositivos bus estan numerados secuencialmente, de izquierda a
derecha.

* Los Avatares estan numerados segun lo definido en el archivo contextual.

» Los datos de mas de 16 bits se dividen en varios registros, codificados en Big
Endian. Por ejemplo, un valor de numero entero de 32 bits de decimal
305419896 (0 0x12345678 hexadecimal) se asigna en dos registros, 500 y
501, donde el registro 500 contiene la palabra mas significativa (0x1234) y el
registro 501 contiene la palabra menos significativa (0x5678).

» Laintegracion manual de Modbus TCP se realiza sin escaneado de E/S de
forma que cada dato o comando se representa con una lectura/escritura de
registro unico. Para preservar la capacidad de detectar una pérdida de
comunicacion y acceder al modo de degradacion, hay disponible un registro
de frecuencia de impulsos para el uso en la direccion 1098 de la ID de unidad
255. Puede escribir cualquier valor en este registro peridédicamente dentro del
periodo de tiempo de espera de pérdida de comunicacion (el valor
predeterminado es de 2 segundos). Si la isla no detecta una escritura,
significa que existe una pérdida de comunicacion y el sistema accede al
modo de degradacion.

« Consulte la siguiente tabla para obtener ejemplos.

Tabla 3 - Ejemplos de numeracion de dispositivo y Avatar

Orden de Dd Orden fisico enisla
Avatar en de L.
herramienta | Unidad | Descripcion 1 2 3 4 5 6 7 8 9
digital Avatar
1 255 Sistema BC — — VIM — — SIM — —
2 1 AIOM — AIOM — — — — — — —
3 2 Motor de dos — — — — Arran- Arran- — — —
direcciones — Parada cador cador
SIL, Cat. cableado 1/27 SIL SIL
4 3 Motor de una direccion — — — — — — — Arran- —
cador
5 4 Interfaz de — — DIOM — — — — — PIM
alimentacién con
E/S (control)
ID de unidad de dispositivo fisico Modbus/TCP | 255 101 102 103 104 105 106 107 108

7. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Cableado de categoria 1 y categoria 2 segun la norma ISO 13849.
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital Integracion de terceros de Modbus TCP

Configurar FLA a través de Modbus TCP/IP

FLA para avatars se puede configurar a través de Modbus TCP/IP usando
Register-9622 y Avatar ID como ID del servidor.

Datos del bloque funcional TeSys island Modbus TCP

Este apartado contiene diagramas generales de los bloques funcionales y datos
de registro que pueden utilizarse como referencia para la programacion PLC.
Para ver los datos de E/S y los rangos de valores disponibles en el nivel del
sistema y de Avatar, consulte Descripciones de datos, pagina 117.

Avatar del sistema

El bloque funcional Avatar del sistema devuelve el estado del Avatar del sistema.

Figura 2 - Bloque funcional Avatar del sistema (SystemAvatar)

SystemAvatar

Sistema operativo
Modalidad degradada
Evento menor

Pre operacional
Modalidad de forzado
Modalidad de prueba

Datos ciclicos {— Rearme de disparo

Datos ciclicos

Direccion IPv4 maestra —— } Datos aciclicos
Tabla 4 - Entradas Modbus TCP—Avatar del sistema
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Rearme de disparo 8501 3 1
Tabla 5 - Salidas Modbus TCP—Avatar del sistema
Nombre de entrada Direcciéon Bit de inicio Tamaiio (bits)
Sistema operativo 3201 1 1
Modalidad de forzado 3201 2 1
Evento leve 3201 3 1
Preoperacional 3201 4 1
Modalidad degradada 3201 5 1
Modalidad de prueba 3201 6 1
Direccion IP 64000 0 32
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Integracion de terceros de Modbus TCP

TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Bloques funcionales del dispositivo

Conmutador

Este bloque funcional establece o interrumpe una linea de alimentacién en un

circuito eléctrico.

Figura 3 - Bloque funcional de conmutador

Datos ciclicos {

Tabla 6 - Entradas Modbus TCP—Conmutador

Rearme de disparo
—— Activacion 1

Conmutador

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Estado de la activacion 1

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento
Alarma de activos

Capacidad térmica de motor utilizada

Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

I Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Tabla 7 - Salidas Modbus TCP—Conmutador

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de la activacion 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

85361B1905ES-05
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Integracion de terceros de Modbus TCP

Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional establece o interrumpe una linea de alimentaciéon en un
circuito eléctrico con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2.8

Figura 4 - Bloque funcional SwitchSILStopCat1and2

D icli na q
atos ciclicos {— Activacion 1 Tensioén aguas arriba presente 1

SwitchSILStopCat1and2

Rearme de disparo Preparado

Estado de activacion 1
Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

Tabla 8 - Entradas Modbus TCP—Conmutador

I Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 9 - Salidas Modbus TCP—Conmutador

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de la activacion 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

8. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.

20
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Integracion de terceros de Modbus TCP TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Este bloque funcional establece o interrumpe una linea de alimentacion en un
circuito eléctrico con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4.9

Figura 5 - Conmutador — Parada SIL, Cat. 3/4 Bloque funcional

SwitchSILStopCat3and4

—— Trip Reset Ready —
Cyclic data { —— Run 1 Upstream Voltage Present 1 ——
—— Run2 Upstream Voltage Present 2 ——

Run 1 Status ——
Run 2 Status ——
Load Running —— | Cyclic data
IRms Average ——
Alarm ——

Tripped ——
Ready to Reset ——
Asset Alarm ——

Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message ——

Trip Message —— | Acyclic data

Time to Trip ——

Time to Reset ——

Tabla 10 - Entradas Modbus TCP — Conmutador

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Activacion 2 8501 8 1

Tabla 11 - Salidas Modbus TCP — Conmutador

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de la activacion 1 3201 6 1
Estado de la activacion 2 3201 7 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1

9. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO 13849.
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TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Integracion de terceros de Modbus TCP

Tabla 11 - Salidas Modbus TCP — Conmutador (Continuacién)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

E/S digitales

Este bloque funcional ofrece informacién sobre el Avatar de E/S digitales. El
Avatar de E/S digitales tiene cuatro entradas y dos salidas.

Figura 6 - Bloque funcional E/S digitales (DigitallO)

DigitallO
. —— Salida digital 0 Preparado ——
Datos ciclicos {— Salida digital 1
Estado entrada0 —— Dat (ol
Estado entrada 1 —— alos ciclicos
Estado entrada2 ——
Estado entrada 3 ——
Tabla 12 - Entradas Modbus TCP—E/S digitales
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Salida digital 1 8501 8 1
Salida digital 2 8501 9 1
Tabla 13 - Salidas Modbus TCP—E/S digitales
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Estado de la entrada digital 0 3201 4 1
Estado de la entrada digital 1 3201 5 1
Estado de la entrada digital 2 3201 6 1
Estado de la entrada digital 3 3201 7 1

22
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Integracion de terceros de Modbus TCP TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

E/S analégicas

Este bloque funcional ofrece informacion sobre el Avatar de E/S analdgicas. El
Avatar de E/S analdgicas tiene dos entradas y una salida.

Figura 7 - Bloque funcional E/S analégicas (AnaloglO)

AnaloglO
Datos ciclicos {_ Salida analégica 0 Preparado ——
L. Datos ciclicos
Entrada analégica 0 ——
Entrada analégica 1 ——
Tabla 14 - Entradas Modbus TCP—E/S analégicas
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Salida analégica 0 8504 0 16
Tabla 15 - Salidas Modbus TCP—E/S analogicas
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Entrada analdgica 0 3204 0 16
Entrada analdgica 1 3205 0 16

85361B1905ES-05 23



TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Integracion de terceros de Modbus TCP

Bloques funcionales de carga

Moédulo de interfaz de potencia sin E/S (medicion)

Este bloque funcional se utiliza para supervisar la corriente en un dispositivo de
alimentacion externa, como un relé de estado sélido, un motor de arranque suave

o un variador de velocidad.

Figura 8 - Bloque funcional Interfaz de potencia (Powerinterface)

Powerlnterface

Preparado

Datos ciclicos {— Rearme de disparo
Tension aguas arriba presente 1

Tabla 16 - Entradas Modbus TCP—PIM sin E/S (medicion)

Iniciando carga
Carga en ejecucion
IRmsAverage
Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento

Temperatira ae/ molor

Capacrdad ténmica de molor utiizada

Mensgfe de alarma
Mensgfe de aisparo
Tlempo hasta e/ disparo

Tlempo hasta e/ restablecimiento

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Rearme de disparo 8501 3 1
Tabla 17 - Salidas Modbus TCP—PIM sin E/S (medicion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Temperatura del motor 464 0 16

Media lrms 500 0 32

Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16

Listo 3201 0 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1

Carga en ejecucion 3201 8 1

Preparado para restablecimiento 3201 9 1

Iniciando carga 3201 15 1

Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1

Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Integracion de terceros de Modbus TCP

TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Moédulo de interfaz de potencia con E/S (control)

Este bloque funcional se utiliza para supervisar la corriente y controlar un
dispositivo de alimentacion externa, como un relé de estado sélido, un motor de
arranque suave o un variador de velocidad.

Figura 9 - Bloque funcional Interfaz de potencia con E/S (PowerinterfacelO)

—— Rearme de disparo
— Salida l6gica 1
— Salida légica 2

Datos ciclicos

PowerlnterfacelO

Preparado

Tension aguas arriba presente 1

Estado de la salida I6gica 1
Estado de la salida légica 2
Estado de la entrada légica 1
Estado de la entrada légica 2
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento

Temperatura del motor

Capacidad térmica de moftor utilizada

Mensaje de alarma
Mensaje de disparo
Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Tabla 18 - Entradas Modbus TCP—Modédulo de interfaz de potencia (PIM) con E/S (control)

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Rearme de disparo 8501 3 1
Salida légica 1 8501 8 1
Salida légica 2 8501 9 1
Tabla 19 - Salidas Modbus TCP—PIM con E/S (control)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Temperatura del motor 464 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de la entrada l6gica 1 3201 4 1
Estado de la entrada l6gica 2 3201 5 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Estado de la salida l6gica 1 3201 10 1
Estado de la salida I6gica 2 3201 11 1
Iniciando carga 3201 15 1
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Tabla 19 - Salidas Modbus TCP—PIM con E/S (control) (Continuacién)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de una direccion

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor en una direccion.

Figura 10 - Bloque funcional Motor de una direccion (MotorOneDirection)

Cyclic data {

MotorOneDirection

Trip Reset Ready
Run 1 Upstream Voltage Present 1
Bypass Comand Status

Local Forward Status

Manual Mode Override Status

Run 1 Status

Load Running

Load Starting

IRms Average

Alarm

Tripped

Ready to Reset

Asset Alarm

PV Input 04

PV Switch 0—4

Motor Thermal Capacity Used
Alarm Message

Trip Message

Time to Trip

Time to Reset

Predictive Alarm Status

Tabla 20 - Entradas Modbus TCP—Motor de una direccion

Cyclic data

Acyclic data

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 21 - Salidas Modbus TCP—Motor de una direccion

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16

Media Irms 500 0 32

Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16

Listo 3201 0 1

Estado de marcha directa 3201 1 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1

Carga en ejecucion 3201 8 1

Preparado para restablecimiento 3201 9 1

Iniciando carga 3201 15 1

Alarma de activo 3202 3 1
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Tabla 21 - Salidas Modbus TCP—Motor de una direccidon (Continuacién)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de una direccién - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de una direccién con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1

para Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2.10

Figura 11 - Bloque funcional MotorOneDirectionSILStopCat1and2

Datos cic\icos{

Tabla 22 - Entradas Modbus TCP

MotorOneDirectionSILStopCat1and2

Rearme de disparo Preparado
Marcha directa Tension aguas arriba presente 1
Estado de marcha directa

Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento

Alarma de activos

Temperatura del motor

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1

10. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 23 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de una direccion - Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de una direccién con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1

para Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4.

Figura 12 - Bloque funcional MotorOneDirectionSILStopCat3and4

MotorOneDirectionSILStopCat3and4

—— Trip Reset Ready —
Cyclic data { —— Run 1 Upstream Voltage Present 1 ——
—— Run2 Upstream Voltage Present 2 ——
Run 1 Status ——
Run 2 Status ——
Load Starting —— )
Load Running — [ Cyclic data
IRms Average ——
Alarm ——
Tripped ——
Ready to Reset ——
Asset Alarm ——
Motor Temperature ——
Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message —— .
Trip Message —— Acyclic data
Time to Trip ——
Time to Reset ——
Tabla 24 - Entradas Modbus TCP
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Activacion 2 8501 8 1
Tabla 25 - Salidas Modbus TCP
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irvs 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de la activacién 1 3201 6 1
Estado de la activacion 2 3201 7 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1

11. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 25 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccidon Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de dos direcciones

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor en dos direcciones

(directa e inversa).

Figura 13 - Bloque funcional Motor de dos direcciones (MotorTwoDirections)

MotorTwoDirections

—— Rearme de disparo Preparado
Datos ciclicos{ ——  Marcha directa Tension aguas arriba presente 1
——  Marcha inversa Tensioén aguas arriba presente 2

Estado de comando de derivacién
Estado de marcha inversa local
Estado de marcha inversa local

Estado de anulacion de modo manual
Estado de marcha directa
Estado de marcha inversa

Carga en ejecucion
Iniciando carga

IRms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

Entrada PV 0—4
Conmutador PV 0-4

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma predictiva

Tabla 26 - Entradas Modbus TCP—Motor de dos direcciones

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Marcha inversa 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 27 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos direcciones

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media lrms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
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Tabla 27 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos direcciones (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de marcha inversa local 3215 2 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de dos direcciones - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos direcciones
(avance y retroceso) con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado

2.12

Figura 14 - Bloque funcional MotorTwoDirectionsSILStopCat1and2

MotorTwoDirectionsSILStopCat1and2

—— Rearme de disparo Preparado
Datos ciclicos { —  Marcha directa Tensi6n aguas arriba presente 1
—— Marcha inversa Tensi6n aguas arriba presente 2

Tabla 28 - Entradas Modbus TCP

Estado de marcha directa
Estado de marcha inversa
Iniciando carga

Carga en ejecucion
IRmsAverage

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activo

Temperatura del motor

Capacidad térmica de motor utilizada

Mensaje de alarma
Mensaje de disparo
Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

I Datos ciclicos

I Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Marcha inversa 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Tabla 29 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1

12. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria

de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 29 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de dos direcciones - Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos direcciones
(avance o retroceso) con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o
Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado
413

Figura 15 - Bloque funcional MotorTwoDirectionsSILStopCat3and4

MotorTwoDirectionsSILStopCat3and4

—— Trip Reset Ready —
Cvlic datad — Run 2 Upstream Voltage Present 1 ——
¥ —— Run Forward Upstream Voltage Present2 ——
—— Run Reverse Upstream Voltage Present 3 ——
Run Forward Status ——
Run Reverse Status ——
Run 2 Status —— Cvdlic dat
Load Starting — [ ~/¢'¢ @@
Load Running ——
IRms Average ——
Alarm ——
Tripped ——
Ready to Reset ——
Asset Alarm ——
Motor Temperature ——
Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message —— .
Trip Message —— Acyclic data
Time to Trip ——
Time to Reset ——
Tabla 30 - Entradas Modbus TCP
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Marcha inversa 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Activacion 2 8501 8 1
Tabla 31 - Salidas Modbus TCP
Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media lrms 500 0 32

13. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO 13849.

85361B1905ES-05 33



TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Integracion de terceros de Modbus TCP

Tabla 31 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de la activacién 2 3201 7 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tension aguas arriba presente 3 3202 14 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor estrella/triangulo de una direccién

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor estrella/triangulo en una

direccion.

Figura 16 - Bloque funcional Motor estrella/triangulo de una direccion
(MotorYDOneDirection)

Datos ciclicos {

MotorYDOneDirection

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Tension aguas arriba presente 2
Tension aguas arriba presente 3
Estado de comando de derivacion
Estado de marcha inversa local
Estado de anulacion de modo manual
Estado de la activacion de estrella
Estado de la activacion de triangulo
Estado de marcha directa
Estado de marcha inversa
Carga en ejecucion
Iniciando carga

IRms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

Entrada PV 04
Conmutador PV 0—4

Rearme de disparo
Marcha directa

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma predictiva

Tabla 32 - Entradas Modbus TCP—Motor estrella/triAngulo de una direccion

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
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Tabla 33 - Salidas Modbus TCP—Motor estrella/triangulo de una direccion

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de protecciéon, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de la activacion de estrella 3201 6 1
Estado de la activacion de triangulo 3201 7 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor estrella/triangulo de dos direcciones

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor estrella/tridngulo en dos

direcciones (directa e inversa).

Figura 17 - Bloque funcional Motor estrella/triangulo de dos direcciones

(MotorYDTwoDirections)

MotorYDTwoDirections

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Tension aguas arriba presente 2
Tension aguas arriba presente 3
Tension aguas arriba presente 4
Estado de comando de derivaciéon
Estado de marcha inversa local
Estado de marcha inversa local
Estado de anulacién de modo manual
Estado de la activacion de estrella
Estado de la activacion de triangulo
Estado de marcha directa
Estado de marcha inversa
Carga en ejecucion
Iniciando carga

IRms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

Entrada PV 04
Conmutador PV 0—4

Rearme de disparo
—— Marcha directa
—— Marcha inversa

Datos ciclicos

Capacidad térmica de moftor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma predictiva

Tabla 34 - Entradas Modbus TCP—Motor estrella/triangulo de dos direcciones

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1

Marcha inversa 8501 1 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 35 - Salidas Modbus TCP—Motor estrella/triangulo de dos direcciones

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16

Media Irus 500 0 32

Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16

Listo 3201 0 1

Estado de marcha directa 3201 1 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1

Estado de la activacion de estrella 3201 6 1

Estado de la activacion de triangulo 3201 7 1

Carga en ejecucion 3201 8 1
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Tabla 35 - Salidas Modbus TCP—Motor estrella/triangulo de dos direcciones (Continuacién)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tension aguas arriba presente 3 3202 14 1
Tensién aguas arriba presente 4 3202 15 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de marcha inversa local 3216 1 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de dos velocidades

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades.

Figura 18 - Bloque funcional Motor de dos velocidades (MotorTwoSpeeds)

MotorTwoSpeeds
—— Rearme de disparo Preparado
Datos ciclicos {_ Marcha directa baja  Tension aguas arriba presente 1

—  Marcha directa alta _ Tension aguas arriba presente 2
Estado de comando de derivacion
Estado de marcha directa baja local
Estado de marcha directa alta local
Estado de anulacion de modo manual
Estado de marcha directa baja
Estado de marcha directa alta

Carga en ejecucion

Iniciando carga

IRms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento

Alarma de activos

Entrada PV 0—4

Conmutador PV 0—4

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma predictiva

Tabla 36 - Entradas Modbus TCP—Motor de dos velocidades

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Marcha directa baja 8501 6 1

Tabla 37 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos velocidades

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16

Media Irus 500 0 32

Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16

Listo 3201 0 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1

Estado de marcha directa baja 3201 5 1

Estado de marcha directa alta 3201 6 1

Carga en ejecucion 3201 8 1

Preparado para restablecimiento 3201 9 1

Iniciando carga 3201 15 1

Alarma de activo 3202 3 1

Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1

Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1

Estado de comando de derivacién 3215 0 1
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Tabla 37 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos velocidades (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Estado de baja velocidad de avance local 3215 3 1
Estado de alta velocidad de avance local 3215 4 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de dos velocidades - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1

para Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2.14

Figura 19 - Bloque funcional MotorTwoSpeedsSILStopCat1and2

MotorTwoSpeedsSILStopCat1and2

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Tension aguas arriba presente 2
Estado de marcha directa baja
Estado de marcha directa alta
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

) —— Rearme de disparo
Datos ciclicos { —  Marcha directa baja
—— Marcha directa alta

Temperatura del motor

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

Tabla 38 - Entradas Modbus TCP

Datos ciclicos

—— | Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Marcha directa baja 8501 6 1

14. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 39 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de marcha directa baja 3201 5 1
Estado de marcha directa alta 3201 6 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de dos velocidades - Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades con
cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria de parada 1
para Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4.15

Figura 20 - Bloque funcional MotorTwoSpeedsSILStopCat3and4

MotorTwoSpeedsSILStopCat3and4

—— Trip Reset Ready —
Cvdlic datad — Run Forward Low Upstream Voltage Present 1 ——
4 —— Run Forward High Upstream Voltage Present2 ——
—— Run2 Upstream Voltage Present 3 ——
Run Forward Low Status ——
Run Reverse High Status ——
Run 2 Status —— Cvdlic dat
Load Starting — [ ~/¢'¢ @@
Load Running ——
IRms Average ——
Alarm ——
Tripped ——
Ready to Reset ——
Asset Alarm ——
Motor Temperature ——
Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message —— .
Trip Message —— Acyclic data
Time to Trip ——
Time to Reset ——
Tabla 40 - Entradas Modbus TCP
Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Marcha directa baja 8501 6 1
Activacion 2 8501 8 1
Tabla 41 - Salidas Modbus TCP
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de marcha directa baja 3201 5 1
Estado de marcha directa alta 3201 6 1
Estado de la activacion 2 3201 7 1
Carga en ejecucion 3201 8 1

15. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 41 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Motor de dos velocidades y dos direcciones

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades en
dos direcciones (avance y marcha inversa).

Figura 21 - Bloque funcional Motor de dos velocidades y dos direcciones
(MotorTwoSpeedsTwoDirections)

MotorTwoSpeedsTwoDirections

—— Rearme de disparo Preparado

—— Marcha directa baja iensi(:)n aguas arriga presen}e;

" : ension aguas arriba presente
Datos ciclicos { —— Marcha filrecta altz-? Tension aguas arriba presente 3
—— Marcha inversa baja  Tension aguas arriba presente 4
—— Marchainversa alta Estado de comando de derivacién
Estado de marcha directa baja local
Estado de marcha directa alta local
Estado de marcha inversa baja local
Estado de marcha inversa alta local
Estado de anulacién de modo manual
Estado de marcha directa baja
Estado de marcha directa alta
Estado de marcha inversa baja
Estado de marcha inversa alta
Iniciando carga
Carga en ejecucion
Irms media
Alarma
Disparado
Listo para restablecimiento
Alarma de activos
Entrada PV 04
Conmutador PV 0-4

Datos ciclicos

Capacidad térmica de moftor utilizada
Mensagje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma predictiva

Datos aciclicos

Tabla 42 - Entradas Modbus TCP—Motor de dos velocidades y dos direcciones

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1
Marcha inversa alta 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Marcha directa baja 8501 6 1
Marcha inversa baja 8501 7 1

Tabla 43 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos velocidades y dos direcciones

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
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Tabla 43 - Salidas Modbus TCP—Motor de dos velocidades y dos direcciones (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 2 462 0 16
Media Igus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de marcha directa baja 3201 5 1
Estado de marcha directa alta 3201 6 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Estado de marcha inversa baja 3201 12 1
Estado de marcha inversa alta 3201 13 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Tensién aguas arriba presente 4 3202 15 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de baja velocidad de avance local 3215 3 1
Estado de alta velocidad de avance local 3215 4 1
Estado de baja velocidad de retroceso local 3215 5 1
Estado de alta velocidad de retroceso local 3215 6 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de dos velocidades y dos direcciones - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones (avance y retroceso) con cumplimiento de funciones de Categoria de
parada 0 o Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 1 y Categoria de

cableado 2.16

Figura 22 - Bloque funcional
MotorTwoSpeedsTwoDirectionsSILStopCat1and2

Datos ciclicos

Tabla 44 - Entradas Modbus TCP

MotorTwoSpeedsTwoDirectionsSILStopCat1and2

Rearme de disparo
Marcha directa baja
Marcha directa alta
Marcha inversa baja
Marcha inversa alta

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Tension aguas arriba presente 2
Tension aguas arriba presente 3
Tensién aguas arriba presente 4
Estado de marcha directa baja
Estado de marcha directa alta
Estado de marcha inversa baja
Estado de marcha inversa alta
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Listo para restablecimiento
Alarma de activos

Temperatura del motor

Capacidad térmica de motor utilizada

Mensgje de alarma
Mensaje de disparo
Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1
Marcha inversa alta 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Marcha directa baja 8501 6 1
Marcha inversa baja 8501 7 1
Tabla 45 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento | 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irus 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Estado de marcha directa baja 3201 5 1
Estado de marcha directa alta 3201 6 1
Carga en ejecucion 3201 8 1

16. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.

44

85361B1905ES-05



Integracion de terceros de Modbus TCP TeSys™ island — Solucién de gestion de motores digital

Tabla 45 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Estado de marcha inversa baja 3201 12 1
Estado de marcha inversa alta 3201 13 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tension aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Tensién aguas arriba presente 4 3202 15 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Motor de dos velocidades y dos direcciones - Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un motor de dos velocidades y dos
direcciones (avance y retroceso) con cumplimiento de funciones de Categoria de
parada 0 o Categoria de parada 1 para Categoria de cableado 3 y Categoria de

cableado 4.17

Figura 23 - Bloque funcional
MotorTwoSpeedsTwoDirectionsSILStopCat3and4

Cyclic data

Tabla 46 - Entradas Modbus TCP

MotorTwoSpeedsTwoDirectionsSILStopCat3and4

Trip Reset

Run Forward Low
Run Forward High
Run Reverse Low
Run Reverse High

Ready —

Upstream Voltage Present 1 ——
Upstream Voltage Present2 ——
Upstream Voltage Present 3 ——
Upstream Voltage Present4 ——
Run Forward Low Status ——
Run Forward High Status ——
Run Reverse Low Status ——
Run Reverse High Status ——
Load Starting ——

Load Running ——

IRms Average ——

Alarm ——

Tripped ——

Ready to Reset ——

Asset Alarm ——

Motor Temperature ——

Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message ——

Trip Message ——

Time to Trip ——

Time to Reset ——

Cyclic data

Acyclic data

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa alta 8501 0 1

Marcha inversa alta 8501 1 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Marcha directa baja 8501 6 1

Marcha inversa baja 8501 7 1

Tabla 47 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamano (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16

Media Irms 500 32

Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16

Listo 3201 0 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1

17. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 47 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Estado de marcha directa baja 3201 5 1
Estado de marcha directa alta 3201 6 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Estado de marcha inversa baja 3201 12 1
Estado de marcha inversa alta 3201 13 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Tensién aguas arriba presente 4 3202 15 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Resistencia

Este bloque funcional se utiliza para gestionar una carga resistiva.

Figura 24 - Bloque funcional Resistencia

Datos ciclicos { Activacion 1

Resistencia

Preparado

Tensi6n aguas arriba presente 1
Estado de la activacién 1
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento
Alarma de activos

Rearme de disparo

Mensaje de alarma
Mensaje de disparo

Tabla 48 - Entradas Modbus TCP—Resistencia

Datos ciclicos

} Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 49 - Salidas Modbus TCP—Resistencia

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
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Tabla 49 - Salidas Modbus TCP—Resistencia (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media lrms 500 0 32
Listo 3201 0 1
Estado de la activacion 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1

Fuente de alimentacion

Este bloque funcional se utiliza para gestionar una fuente de alimentacién.

Figura 25 - Bloque funcional Fuente de alimentacién

Datos ciclicos {

—— Activacion 1

Fuente de alimentacion

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Estado de la activacién 1
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento
Alarma de activos

Rearme de disparo

Mensaje de alarma
Mensaje de disparo

Tabla 50 - Entradas Modbus TCP—Fuente de alimentacion

Datos ciclicos

} Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 51 - Salidas Modbus TCP—Fuente de alimentacion

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16

Media lrms 500 0 32

Listo 3201 0 1
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Tabla 51 - Salidas Modbus TCP—Fuente de alimentacion (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Estado de la activacién 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1

Transformador

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un transformador.

Figura 26 - Bloque funcional Transformador

Transformador

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Estado de la activacion 1
Iniciando carga

Carga en ejecucion

Irms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento
Alarma de activos

- —— Rearme de disparo
Datos ciclicos L
—— Activacién 1

Mensaje de alarma
Mensaje de disparo

Tabla 52 - Entradas Modbus TCP—Transformador

Datos ciclicos

} Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1

Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 53 - Salidas Modbus TCP—Transformador

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16

Disparo de proteccidon, mensaje 2 453 0 16

Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16

Alarma de proteccién, mensaje 2 462 0 16

Media Irus 500 0 32

Listo 3201 0 1

Estado de la activacién 1 3201 1 1

Disparado 3201 2 1

Alarma 3201 3 1
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Tabla 53 - Salidas Modbus TCP—Transformador (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1

Bloques funcionales de aplicacién

Bomba
Este bloque funcional se utiliza para gestionar una bomba.

Figura 27 - Bloque funcional Bomba

Pump

—— Trip Reset Ready —
Cyclic data {— Run 1 Upstream Voltage Present 1 ——
Bypass Command Status ——

Local Forward Status ——

PV Control Input 0 Status ——

PV Control Input 1 Status ——

Manual Mode Override Status ——

Run 1 Status ——

Load Running —— | Cyclic data

Load Starting ——

IRms Average ——

Alarm ——

Tripped —

Ready to Reset ——

Asset Alarm ——

PV Input 0-4 ——

PV Switch 0-4 —

Motor Thermal Capacity Used ——
Alarm Message ——
Trip Message ——

Time to Trip — Acyclic data
Time to Reset —
Predictive Alarm Status ——
Tabla 54 - Entradas Modbus TCP — Bomba
Nombre de entrada Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1
Tabla 55 - Salidas Modbus TCP — Bomba
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamafio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
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Tabla 55 - Salidas Modbus TCP — Bomba (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de la activacién 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de la entrada de control PV 0 3215 5 1
Estado de entrada de control PV 1 3215 6 1
Estado de anulacién de modo manual 3215 7 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Cinta transportadora de una direccion
Este bloque funcional se utiliza para gestionar un transportador en una direccién.

Figura 28 - Bloque funcional Transportador de una direccién

ConveyorOneDirection

Datos ciclicos {— Regrmg’de disparo . _ Preparado ——
—— Activacion 1 Tensi6n aguas arriba presente 1 ——
Estado de comando de derivacion ——

Estado de avance local ——

Estado de la activacion 1 ——

Carga en ejecucion ——

Iniciando carga ——

IRms media —

Alarma ——

Disparado ——

Preparado para restablecimiento ——

Alarma de activos ——

Entrada PV 0-4 ——

Conmutador PV 0-4 ——

I Datos ciclicos

Capacidad térmica de motor utilizada ——
Mensaje de alarma ——

Mensaje de disparo ——

Tiempo hasta el disparo ——

Tiempo hasta el restablecimiento ——
Estado de alarma predictiva ——

Datos aciclicos

Tabla 56 - Entradas Modbus TCP — Transportador de una direccién

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamano (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 57 - Salidas Modbus TCP — Transportador de una direccion

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamano (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de la activacion 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tensién aguas arriba presente 1 3202 12 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
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Tabla 57 - Salidas Modbus TCP — Transportador de una direcciéon (Continuacién)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Cinta transportadora de una direccion - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar una cinta transportadora de una
direccion con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria
de parada 1 para Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2.18

Figura 29 - Bloque funcional de cinta transportadora de una direccién -
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

ConveyorOneDirectionSILStopCat1and2

D o {— Rearme de disparo Preparado ——
atos ciclicos ., L .
—— Activacion 1 Tension aguas arriba presente 1 ——
Estado de comando de derivacion ——
Estado de marcha inversa local —
Estado de activacion 1 ——
Carga en ejecucion ——
Iniciando carga ——
IRms media —
Alarma ——
Disparado ——
Listo para restablecimiento ——
Alarma de activos ——
Entrada PV 04 ——
Conmutador PV 0-4 — |

Datos ciclicos

Capacidad térmica de motor utilizada — |
Mensaje de alarma ——

Mensaje de disparo ——

Tiempo hasta el disparo ——

Tiempo hasta el restablecimiento ——
Estado de alarma predictiva —— |

Datos aciclicos

Tabla 58 - Entradas Modbus TCP

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Activacion 1 8501 0 1
Rearme de disparo 8501 3 1

18. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 59 - Salidas Modbus TCP

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamanio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccién, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de la activacion 1 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Cinta transportadora de dos direcciones

Este bloque funcional se utiliza para gestionar un transportador en dos

direcciones.

Figura 30 - Bloque funcional Transportador de dos direcciones

Datos ciclicos

—— Rearme de disparo
—— Marcha directa
—— Marcha inversa

ConveyorTwoDirections

Preparado

Tension aguas arriba presente 1
Tension aguas arriba presente 2
Estado de comando de derivacion
Estado de marcha directa local
Estado de marcha inversa local
Estado de marcha directa
Estado de marcha inversa
Carga en ejecucion

Iniciando carga

IRms media

Alarma

Disparado

Preparado para restablecimiento
Alarma de activos

Entrada PV 0-4

Conmutador PV 0-4

Capacidad térmica de motor utilizada
Mensaje de alarma

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento
Estado de alarma pronosticada

Tabla 60 - Entradas Modbus TCP — Transportador de dos direcciones

— | Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Marcha inversa 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 61 - Salidas Modbus TCP — Transportador de dos direcciones

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1
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Tabla 61 - Salidas Modbus TCP — Transportador de dos direcciones (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamanio (bits)
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de marcha inversa local 3215 2 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8
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Cinta transportadora de dos direcciones - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Este bloque funcional se utiliza para gestionar una cinta transportadora de dos

direcciones con cumplimiento de funciones de Categoria de parada 0 o Categoria
de parada 1 para Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2.19

Figura 31 - Bloque funcional de cinta transportadora de dos direcciones -

Parada SIL, Cat. cableado 1/2

—— Rearme de disparo
Datos ciclicos { —— Marcha directa Tension
—— Marcha inversa Tension
Estado de comando de derivacion ——
Estado de marcha inversa local —
Estado de marcha inversa local —
Estado de marcha directa ——
Estado de marcha inversa ——

Tabla 62 - Entradas Modbus TCP

ConveyorTwoDirectionsSILStopCat1and2

Preparado ——

aguas arriba presente 1 ——
aguas arriba presente 2 ——

Carga en ejecucion ——
Iniciando carga ——
IRms media —
Alarma ——

Disparado ——

Listo para restablecimiento ——

Capacidad térmica de motor utilizada — |

Alarma de activos ——
Entrada PV 04 —

Conmutador PV 04 — |

Mensaje de alarma ——
Mensaje de disparo ——
Tiempo hasta el disparo ——

Tiempo hasta el restablecimiento ——

Estado de alarma predictiva —— |

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamainio (bits)
Marcha directa 8501 0 1
Marcha inversa 8501 1 1
Rearme de disparo 8501 3 1

Tabla 63 - Salidas Modbus TCP
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo de sobrecarga térmica para restablecimiento 450 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 1 452 0 16
Disparo de proteccion, mensaje 2 453 0 16
Alarma de proteccién, mensaje 1 461 0 16
Alarma de proteccion, mensaje 2 462 0 16
Media Irms 500 0 32
Tiempo de sobrecarga térmica para disparo 511 0 16
Listo 3201 0 1
Estado de marcha directa 3201 1 1
Disparado 3201 2 1
Alarma 3201 3 1
Carga en ejecucion 3201 8 1

19. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Categorias de parada conforme a la norma EN/IEC 60204-1. Categoria
de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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Tabla 63 - Salidas Modbus TCP (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamano (bits)
Preparado para restablecimiento 3201 9 1
Iniciando carga 3201 15 1
Estado de marcha inversa 3202 1 1
Alarma de activo 3202 3 1
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
Estado de comando de derivacion 3215 0 1
Estado de marcha directa local 3215 1 1
Estado de marcha inversa local 3215 2 1
Estado de alarma predictiva 3217 0 16
Entrada PV 0 3224 0 16
Entrada PV 1 3225 0 16
Entrada PV 2 3226 0 16
Entrada PV 3 3227 0 16
Entrada PV 4 3228 0 16
Conmutador PV 0 3230 0 1
Conmutador PV 1 3230 1 1
Conmutador PV 2 3230 2 1
Conmutador PV 3 3230 3 1
Conmutador PV 4 3230 4 1
Capacidad térmica de motor utilizada 9630 0 8

Energia del sistema

Este bloque funcional realiza las siguientes funciones:

» Devuelve informacion de la energia del Avatar del sistema

* Restablece los registros de energia del Avatar del sistema

» Ajusta los valores prestablecidos del Avatar del sistema

Figura 32 - Bloque funcional Energia del sistema (SystemEnergy)

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Restablecer RMS de tension maxima

Restablecer la tension desequilibrada maxima
Restablecer estado de fluctuacion de tension aguas arriba

Restablecer recuento de caidas de tensién
Restablecer recuento de subidas de tension
Restablecer potencia activa total maxima
Restablecer potencia reactiva total maxima
Restablecer factor de potencia real minimo
Restablecer factor de potencia real maximo
Restablecer energia reactiva total
Restablecer energia activa total

SystemEnergy
Estado de fluctuacion de tension aguas arriba

RMS de tension media

RMS de tension media maxima

Marca de tiempo de tension media méaxima
RMS de tension, fase 1

RMS de tension, fase 2

RMS de tension, fase 3

% de desequilibrio de tension

% de tension desequilibrada maxima
Marca de tiempo de tension desequilibrada maxima
Secuencia de fase de tension

Frecuencia

} Datos ciclicos

Registro de caidas de tension [1-5]

Fecha de inicio del registro de caidas de tension [1-5]
Fecha de finalizacion del registro de caidas de tension [1-5]
Recuento de caidas de tension

Registro de subidas de tension [1-5]

Fecha de inicio del registro de subidas de tension [1-5]
Fecha de finalizacion del registro de subidas de tension [1-5]
Recuento de subidas de tension

Potencia activa total instanténea

Potencia activa total méxima

Potencia activa total maxima, marca de tiempo
Potencia reactiva total instanténea

Potencia reactiva total méxima

Potencia reactiva total méaxima, marca de tiempo
Factor de potencia real

Factor de potencia real minimo

Factor de potencia real maximo

Factor de potencia real minima, marca de tiempo
Factor de potencia real maxima, marca de tiempo
Energia activa total

Energia reactiva total

Datos aciclicos
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Tabla 64 - Entradas Modbus TCP—Energia del sistema

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Restablecer RMS de tension maxima all 0 1
Restablecer la tension desequilibrada maxima 71 1 1
Restablecer estado de fluctuacién de tension aguas 711 2 1
arriba
Restablecer recuento de caidas de tension " 8 1
Restablecer recuento de subidas de tensién " 9 1
Restablecer potencia activa total maxima 712 0 1
Restablecer potencia reactiva total maxima 712 1 1
Restablecer factor de potencia real minimo 712 8 1
Restablecer factor de potencia real maximo 712 9 1
Restablecer energia activa total 713 0 1
Restablecer energia reactiva total 713 1 1
Tabla 65 - Salidas Modbus TCP—Energia del sistema
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaino (bits)
Energia activa total 143 0 32
Energia reactiva total 145 0 32
Frecuencia (Hz) 474 0 8
RMS de tension media 476 0 16
RMS de tensién fase 1 (V) 477 0 16
RMS de tension fase 2 (V) 478 0 16
RMS de tension fase 3 (V) 479 0 16
Porcentaje de tension desequilibrada (%) 480 0 8
Factor de potencia real 481 0 8
Potencia activa total instantanea 482 0 32
Potencia reactiva total instantanea 484 0 32
Recuento de caidas de tension 1550 0 16
Recuento de subidas de tension 1551 0 16
Estado de fluctuacién de tension aguas arriba 1553 0 1
Registro de caidas de tension, registro 1 (mas 1600 0 16
reciente)
Registro de caidas de tension 1, fecha de inicio 1601 0 64
Registro de caidas de tensién 1, fecha de parada 1605 0 64
Registro de caidas de tension, registro 2 1609 0 16
Registro de caidas de tension 2, fecha de inicio 1610 0 64
Registro de caidas de tensién 2, fecha de parada 1614 0 64
Registro de caidas de tension, registro 3 1618 0 16
Registro de caidas de tensién 3, fecha de inicio 1619 0 64
Registro de caidas de tensién 3, fecha de parada 1623 0 64
Registro de caidas de tension, registro 4 1627 0 16
Registro de caidas de tensién 4, fecha de inicio 1628 0 64
Registro de caidas de tension 4, fecha de parada 1632 0 64
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Tabla 65 - Salidas Modbus TCP—Energia del sistema (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Registro de caidas de tension, registro 5 (menos 1636 0 16
reciente)

Registro de caidas de tension 5, fecha de inicio 1637 0 64
Registro de caidas de tension 5, fecha de parada 1641 0 64
Registro de subidas de tension, registro 1 (mas 1650 0 16
reciente)

Registro de subidas de tension 1, fecha de inicio 1651 0 64
Registro de subidas de tension 1, fecha de parada 1655 0 64
Registro de subidas de tension, registro 2 1659 0 16
Registro de subidas de tension 2, fecha de inicio 1660 0 64
Registro de subidas de tensién 2, fecha de parada 1664 0 64
Registro de subidas de tension, registro 3 1668 0 16
Registro de subidas de tensién 3, fecha de inicio 1669 0 64
Registro de subidas de tension 3, fecha de parada 1673 0 64
Registro de subidas de tension, registro 4 1677 0 16
Registro de subidas de tension 4, fecha de inicio 1678 0 64
Registro de subidas de tension 4, fecha de parada 1682 0 64
Registro de subidas de tensién, registro 5 (menos 1686 0 16
reciente)

Registro de subidas de tension 5, fecha de inicio 1687 0 64
Registro de subidas de tensién 5, fecha de parada 1691 0 64
Marca de tiempo de tensién media maxima 2120 0 64
RMS de tensién media maxima 2124 0 16
Marca de tiempo de tension desequilibrada maxima 2128 0 64
% de tension desequilibrada maxima 2132 0 8
Potencia activa total maxima, marca de tiempo 2140 0 64
Potencia activa total maxima 2144 0 32
Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo 2148 0 64
Potencia reactiva total maxima 2152 0 32
Factor de potencia real maxima, marca de tiempo 2160 0 64
Factor de potencia real maxima 2164 0 8
Factor de potencia real minima, marca de tiempo 2168 0 64
Factor de potencia real minima 2172 0 8
Secuencia de fase de tension (ABC o ACB) 3202 0 1
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Diagnéstico del sistema

Este bloque funcional devuelve y restaura la informacion de diagnéstico del
Avatar del sistema.

Figura 33 - Bloque funcional Diagnéstico del sistema (SystemDiagnostics)

—— Restablecer contador de alarmas del sistema
Datos ciclicos{ ——  Restablecer contador de eventos menores del sistema
— Restablecer eventos de comunicacion de bus de campo

Tabla 66 - Entradas Modbus TCP—Diagndstico del sistema

SystemDiagnostics

Contador de eventos de comunicacion de bus de campo
Contador de alarmas del sistema
Contador de eventos menores del sistema
Registro de eventos menores [1-5]

Grupo de mensajes de paradas de arrancador SIL [1-10]

Fluctuacion de tension de control —— }
Estado de parada SIL

Datos ciclicos

Datos aciclicos

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Restablecer contador de alarmas del sistema 8502 0 1
Restablecer contador de eventos menores del 8502 1 1
sistema
Restablecer contador de eventos de comunicacion 8503 2 1
de bus de campo

Tabla 67 - Salidas Modbus TCP—Diagnéstico del sistema
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Contador de eventos menores del sistema 90 0 16
Contador de eventos de comunicacion de bus de 91 0 16
campo
Contador de alarmas del sistema 92 0 16
Registro de eventos menores, registro 1 300 80
Registro de eventos menores, registro 2 310 0 80
Registro de eventos menores, registro 3 320 0 80
Registro de eventos menores, registro 4 330 0 80
Registro de eventos menores, registro 5 340 0 80
Fluctuacion de tension de control 452 5 1
SIL20 Estado de parada de arrancador 3203 0 1
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 1 3204 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 2 3205 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 3 3206 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 4 3207 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 5 3208 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 6 3209 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 7 3210 0 8

20. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Tabla 67 - Salidas Modbus TCP—Diagnéstico del sistema (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 8 3211 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 9 3212 0 8
Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 10 3213 0 8

Gestion de activos del sistema

Este bloque funcional devuelve informacién de mantenimiento y especifica de
producto para el dispositivo del sistema.

Figura 34 - Bloque funcional SystemAssetManagement

SystemAssetManagement

Tiempo (mddulo) act. ——
Numero de eventos de dispositivo —— | Datos aciclicos
Direccion MAC bdsica ——

Tabla 68 - Salidas Modbus TCP—Gestion de activos del sistema

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tiempo (modulo) act. 28 0 32
Numero de eventos de dispositivo 33 0 16
Direccién MAC basica 64267 0 48
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Hora del sistema

Este bloque funcional devuelve la fecha y la hora del dispositivo del sistema.

Figura 35 - Bloque funcional Hora del sistema

SystemTime

Tabla 69 - Salidas Modbus TCP — Hora del sistema

Hora del sistema ——

Datos aciclicos

Nombre de salida

Direccion

Bit de inicio

Tamaiio (bits)

Hora del sistema

2100

0
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Eficiencia

Este bloque funcional realiza las siguientes funciones:
* Devuelve informacion de la energia y la alimentacion del Avatar seleccionado
» Restablece los registros de energia del Avatar seleccionado
» Ajusta los valores prestablecidos del Avatar seleccionado

Figura 36 - Bloque funcional Energia

Eficiencia
Datos ciclicos {— Activacion de registrar el tiempo de uso, Canal 1-4

Potencia activa total instantanea

Potencia activa total maxima

Potencia activa total maxima, marca de tiempo
Potencia reactiva total instantanea

Potencia reactiva total maxima

Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo

Factor de potencia real

Factor de potencia real minima

Factor de potencia real maxima

Factor de potencia real minima, marca de tiempo
Factor de potencia real maxima, marca de tiempo
Energia activa total

Energia reactiva total

Valor de tiempo de uso, Energia activa total, Canal [1-4]
Valor de tiempo de uso, Energia reactiva total, Canal [1-4]

Datos aciclicos

Establecer energia activa total
Establecer energia reactiva total
Valor prestablecido de energia reactiva total

Valor prestablecido de energia reactiva total

Datos aciclicos

Tabla 70 - Entradas Modbus TCP—Energia

Nombre de entrada Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
Valor prestablecido de energia reactiva total 680 0 32

Valor prestablecido de energia reactiva total 682 0 32

TDU registro de marcha, canal 1 713 2 1

TDU registro de marcha, canal 2 713 3 1

TDU registro de marcha, canal 3 713 4 1

TDU registro de marcha, canal 4 713 5 1

Establecer energia activa total 713 6 1

Establecer energia reactiva total 713 7 1

Tabla 71 - Salidas Modbus TCP—Energia

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Energia activa total 143 0 32

Energia reactiva total 145 0 32

Factor de potencia real 481 0 8

Potencia activa total instantanea 482 0 32

Potencia reactiva total instantanea 484 0 32

Potencia activa total maxima, marca de tiempo 2140 0 64

Potencia activa total maxima 2144 0 32

Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo 2148 0 64

Potencia reactiva total maxima 2152 0 32
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Tabla 71 - Salidas Modbus TCP—Energia (Continuacion)

Nombre de salida Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Factor de potencia real maxima, marca de tiempo 2160 0 64
Factor de potencia real maxima 2164 0 8
Factor de potencia real minima, marca de tiempo 2168 0 64
Factor de potencia real minima 2172 0 8
TDU energia activa total, canal 1 2200 0 32
TDU energia reactiva total, canal 1 2202 0 32
TDU energia activa total, canal 2 2204 0 32
TDU energia reactiva total, canal 2 2206 0 32
TDU energia activa total, canal 3 2208 0 32
TDU energia reactiva total, canal 3 2210 0 32
TDU energia activa total, canal 4 2212 0 32
TDU energia reactiva total, canal 4 2214 0 32

Diagnoésticos

Este bloque funcional realiza las siguientes funciones para el Avatar

seleccionado:

» Devuelve informacion de diagnoéstico

» Restablece el registro de Irus maxima

* Devuelve los valores de los contadores de disparos y restaura todos los

contadores de disparos

* Devuelve los valores de los registros de disparos

+ Devuelve los valores de los contadores de alarmas y restaura todos los

contadores de alarmas

Figura 37 - Bloque funcional Diagnésticos

—— Restablecer Irms maxima

Datos ciclicos

Recuento de alarmas de desequilibrio de fase de corriente

Recuento de disparos por desequilibrio de fase de corriente

—— Restablecer contador de alarmas
—— Restablecer contador de disparos

Recuento de alarmas de sobrecalentamiento del motor

Recuento de disparos por sobrecalentamiento del motor

Recuento de disparos por pérdida de fase de corriente

Diagnéstico
Presencia de tensién aguas arriba [1-4] } Datos ciclicos
Irms media maxima
Marca de tiempo de Irms media maxima
Irms, fase 1
Irms, fase 2
Irms, fase 3
Recuento de alarmas de sobrecarga térmica
Recuento de alarmas de bloqueo
Recuento de alarmas de subcorriente
Recuento de alarmas de sobrecorriente

Recuento de alarmas de corriente a tierra

Recuento de todas las alarmas

Recuento de disparos por sobrecarga térmica
Recuento de disparos por bloqueo

Recuento de disparos por subcorriente
Recuento de disparos por arranque prolongado
Recuento de disparos por sobretension

I Datos aciclicos

Recuento de disparos por atasco

Recuento de disparos por configuracion de fase
Recuento de disparos por corriente a tierra
Recuento de disparos por inversion de fase

Recuento de todos los disparos
Registro de disparos [1-5]
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Integracion de terceros de Modbus TCP

Tabla 72 - Entradas Modbus TCP—Diagnésticos

Nombre de entrada Direccién Bit de inicio Tamaiio (bits)
Restablecer contador de disparos 710 0 1
Restablecer contador de alarmas 710 1 1
Restablecer Irms maxima 710 2 1
Tabla 73 - Salidas Modbus TCP—Diagnésticos
Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaio (bits)
IRMS medio maximo 32 0 16
Recuento de disparos por corriente a tierra 102 0 16
Recuento de disparos por sobrecarga térmica 103 0 16
Recuento de disparos por arranque prolongado 104 0 16
Recuento de disparos por bloqueo 105 0 16
Recuento de disparos por desequilibrio de fase de 106 0 16
corriente
Recuento de disparos por subcorriente 107 0 16
Recuento de alarmas de sobrecarga térmica 116 0 16
Recuento de todos los disparos 122 0 16
Contador de todas las alarmas 123 0 16
Recuento de disparos por atasco 129 0 16
Recuento de disparos por sobrecorriente 130 0 16
Recuento de disparos por pérdida de fase de 131 0 16
corriente
Recuento de disparos por sobrecalentamiento del 132 0 16
motor
Recuento de disparos por inversion de fase 135 0 16
Registro de disparos, registro 1 150 0 80
Registro de disparo 2 180 0 80
Registro de disparos, registro 3 210 0 80
Registro de disparos, registro 4 240 0 80
Registro de disparos, registro 5 270 0 80
Irms Fase 1 502 0 32
Irms Fase 2 504 0 32
lrms Fase 3 506 0 32
Recuento de disparos por configuracion de fase 1500 0 16
Recuento de alarmas de corriente a tierra 1502 0 16
Recuento de alarmas de bloqueo 1505 0 16
Recuento de alarmas de desequilibrio de fase de 1506 0 16
corriente
Recuento de alarmas de subcorriente 1507 0 16
Recuento de alarmas de sobrecorriente 1530 0 16
Recuento de alarmas de sobrecalentamiento del 1532 0 16
motor
Marca de tiempo de Igys medio max. 2104 0 64
Tension aguas arriba presente 1 3202 12 1
Tensién aguas arriba presente 2 3202 13 1
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Tabla 73 - Salidas Modbus TCP—Diagnésticos (Continuacion)

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamaiio (bits)
Tensién aguas arriba presente 3 3202 14 1
Tensién aguas arriba presente 4 3202 15 1

Gestion de activos

Este bloque funcional devuelve informaciéon de mantenimiento y de identificacion
del producto para los dispositivos.

Figura 38 - Bloque funcional Gestion de activos

AssetManagement

Tiempo (modulo) act. ——

Tiempo encendido ——

Numero de eventos de dispositivo ——

Nudmero de ciclos del contactor ——

Numero de operaciones de apagado y encendido del dispositivo ——
Numero de paradas SIL. ~——

Irms maxima ——

Irms media de vida dtil ——

Tension media maxima ——

Tension media durante la vida dtil ——

I Datos aciclicos

Tabla 74 - Salidas Modbus TCP—Gestion de activos

Nombre de salida Direccion Bit de inicio Tamano (bits)
Numero de operaciones de apagado y encendido del | 24 0 32
dispositivo

Numero de ciclos del contactor 26 0 32
Tiempo (médulo) act. 28 0 32
Tiempo encendido 30 0 32
IRMS de vida util maxima 35 0 32
IRMS maxima 32 0 16
Numero de eventos de dispositivo 33 0 16
Tension media durante la vida util 34 0 16
Numero de SIL2" Paradas de arrancador 40 0 32
Tension media maxima 32 0 16

21. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Integracion de terceros de EtherNet/IP

Direccionamiento EtherNet/IP™

Tabla 75 - Direccionamiento EtherNet/IP

Paso Accion
1 Configure su isla en el DTM de TeSys™ island.
2 En el DTM de TeSys island, haga clic en Dispositivo en el menu desplegable y

seleccione el formato de archivo que desee para la exportacion. Puede escoger entre
archivos EDS y Rockwell Software® L5X.

Para L5X:
* Haga clic en Exportar y a continuacién, en Formato archivo EDS a L5X.

* Haga clic en Guardar. El archivo se guardara comprimido con el formato island_
name.zip.

Para EDS:
* Haga clic en Exportar y a continuacién, en Formato de archivo EDS.

* Haga clic en Guardar. El archivo se guardara como archivo EDS con el formato
island_name.eds.

Recibira una notificacion de que se ha creado el archivo EDS. Haga clic en OK
(Aceptar).

3 Consulte la Guias de inicio rapido de EtherNet/IP™, numero de documento 85361B1906,
para obtener instrucciones sobre la importacion de archivos L5X en el entorno de
Rockwell Software Studio 5000®. Para obtener instrucciones sobre la importacién del
archivo EDS, consulte la documentacion suministrada para el entorno de programacion y
las siguientes secciones para obtener consejos sobre la importacién manual del archivo

EDS.

Importacion del archivo EDS en una herramienta de

programacion

Después de importar un archivo EDS, puede importar el archivo EDS en la
herramienta de programacion que usted desee. Siga las instrucciones de la
herramienta de programacion para saber cémo importar los datos y obtener
acceso a ellos. Es posible que en las siguientes seccion obtenga también mas
informacion, dependiendo de la aplicacion y el entorno de programacion
utilizados.

Uso de varios dispositivos TeSys™ Island en una sola herramienta de

programacion

La exportacion del archivo EDS es un archivo especifico para la isla configurada.
Contiene informacion que es exclusiva de los Avatares y dispositivos, y el orden
que haya elegido. Si trabaja con varias islas en su ordenador o entorno de
programacion, tendra varios archivos EDS. En general, una herramienta de
programacion no permitira que existan conflictos en el nombre del producto o en
la revisién de varios dispositivos importados. Por ejemplo: no es posible importar
dos archivos EDS distintos para la versién 1.1. de TeSyS™ island. Para resolver
esto y poder trabajar con varias configuraciones de islas (cada isla importada
como dispositivo en la herramienta de programacion), se recomienda editar los
campos MinRev y ProdName en el archivo EDS con un editor de texto o con
software EZ-EDS, como se muestra mas abajo.
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Figura 39 - Ficha de datos electrénicos generada por EZ-EDS
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Figura 40 - Exportacién del archivo EDS EZ-EDS TeSys island
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Informacidén sobre el comando de Avatar y los bits de estado

El archivo EDS contiene detalles sobre los datos para los distintos comandos de
Avatar y estados. Estos se describen como A1_Commands (comandos de Avatar
1), A2_Commands1 (primer conjunto de comandos de Avatar 2), A2_
Commands2 (ultimo conjunto de comandos de Avatar 2), etc.

En muchas herramientas de programacion, los parametros solo se describen
como bytes completos. No obstante, el archivo EDS contiene las descripciones
detalladas de cada bit. Para acceder a la informacion en caso de que no se
muestre en su herramienta de programacion, abra el archivo EDS con un visor de
archivos EDS como EZ-EDS. Si selecciona el parametro (como A2_Commands1,
mostrado abajo) y después selecciona Enumerar, aparecera una descripciéon
completa de cada bit.
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Figura 41 - Enumeracion EZ-EDS
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Datos ciclicos de EtherNet/IP

El TeSys island tiene la capacidad de utilizar una Unica conexion Ethernet/IP para
intercambiar datos en tiempo real hacia/desde todos los avatares con un solo
conjunto de datos ciclicos de entrada y un solo conjunto de datos ciclicos de
salida.

Tabla 76 - Conjunto de datos ciclicos de salida

Conjunto de Conjunto de Conjunto de Conjunto de
datos de salida datos de salida datos de salida datos de salida
del Avatar 1 del Avatar 2 del Avatar 3 del Avatar N

Tabla 77 - Conjunto de datos ciclicos de entrada

Conjunto de Conjunto de Conjunto de Conjunto de
datos de entrada | datos de entrada | datos de entrada datos de entrada
del Avatar 1 del Avatar 2 del Avatar 3 del Avatar N

El orden del conjunto de datos del avatar coincide con el orden del avatar de la
herramienta digital utilizada para crear la configuracion de la isla. Consulte la
siguiente tabla por ejemplo:

Orden de Avatar en Orden de los conjuntos Avatar (ejemplo)
herramienta digital de datos en conjunto de
datos ciclicos de
entrada/salida
1 1 Sistema
2 2 IOM
3 3 Arrancador de retroceso seguro
Cat.1y2
4 4 Arrancador DOL
5 5 Cinta transportadora DOL
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Datos aciclicos de EtherNet/IP

Tabla 78 - Datos ciclicos de EtherNet/IP

entrada

Nombre del objeto ID de clase de objeto Instancia
Conjunto de datos ciclicos de 0x04 0x64
salida

Conjunto de datos ciclicos de 0x04 0x65

El TeSys island admite comunicacion Ethernet/IP de clase 1 con un accionador de

transporte ciclico.

TeSys™ island admite los siguientes objetos de EtherNet/IP para mensajeria

explicita:

Tabla 79 - Datos aciclicos de EtherNet/IP

Nombre de objeto ID de clase de objeto | Instancia Comentario

Diagnéstico del sistema 0x67 1

Energia del sistema 0x68 1
El sistema siempre es 1.

Gestién de activos del sistema 0x69 1

Hora del sistema 0x70 1

Control 0x6A 10-99

L ] Cada Avatar incluye su propio objeto de control,

Eficiencia 0x6B 10-99 energia y diagnéstico.

Diagnostico 0x6C 10-99

Gestion de activos 0x6D 101-199 Hay una instancia del objeto de gestion de
activos para cada dispositivo.

Salida combinada del sistema O0x6F 1 —

Objeto de Diagnoéstico del sistema

Tabla 80 - Objeto de Diagnéstico del sistema (0x67, instancia 1)

ID de atributo Nombre

1 Contador de errores de comunicacion de bus de campo
2 Recuento de todas las alarmas

3 Contador de eventos menores del sistema

4 Registro de eventos menores, registro 1

5 Registro de eventos menores, registro 2

6 Registro de eventos menores, registro 3

7 Registro de eventos menores, registro 4

8 Registro de eventos menores, registro 5

9 SIL22 Mensaje de parada de arrancador, grupo 1
10 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 2
11 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 3
12 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 4
13 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 5

22. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Tabla 80 - Objeto de Diagnéstico del sistema (0x67, instancia 1)
(Continuacién)

ID de atributo Nombre

14 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 6
15 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 7
16 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 8
17 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 9
18 Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 10
19 Versién de interfaz de bloques funcionales

Objeto de Energia del sistema

Tabla 81 - Objeto de Energia del sistema (0x68, instancia 1)

ID de atributo Descripcion

1 RMS de tension media (V)

2 RMS de tensiéon media maxima (V)

3 Marca de tiempo de tensién media maxima

4 RMS de tension fase 1 (V)

5 RMS de tension fase 2 (V)

6 RMS de tension fase 3 (V)

7 RMS de tensién L1-L2 (V)

8 RMS de tension L2-L3 (V)

9 RMS de tensiéon L3-L1 (V)

10 Porcentaje de tension desequilibrada (%)

11 Tension desequilibrada maxima (%)

12 Marca de tiempo de tensién desequilibrada maxima

13 Secuencia de fase (ABC o ACB)

14 Frecuencia (Hz)

15 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)
16 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)
17 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)
18 Registro de caidas de tension, registro 2

19 Registro de caidas de tension, registro 2

20 Registro de caidas de tension, registro 2

21 Registro de caidas de tension, registro 3

22 Registro de caidas de tension, registro 3

23 Registro de caidas de tension, registro 3

24 Registro de caidas de tension, registro 4

25 Registro de caidas de tension, registro 4

26 Registro de caidas de tension, registro 4

27 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
28 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
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Tabla 81 - Objeto de Energia del sistema (0x68, instancia 1) (Continuacion)

ID de atributo Descripcién

29 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
30 Recuento de caidas de tension

31 Registro de subidas de tension, registro 1 (mas reciente)
32 Registro de subidas de tensién, registro 1 (mas reciente)
33 Registro de subidas de tensién, registro 1 (mas reciente)
34 Registro de subidas de tension, registro 2

35 Registro de subidas de tension, registro 2

36 Registro de subidas de tension, registro 2

37 Registro de subidas de tension, registro 3

38 Registro de subidas de tension, registro 3

39 Registro de subidas de tension, registro 3

40 Registro de subidas de tension, registro 4

41 Registro de subidas de tension, registro 4

42 Registro de subidas de tension, registro 4

43 Registro de subidas de tensién, registro 5 (menos reciente)
44 Registro de subidas de tension, registro 5 (menos reciente)
45 Registro de subidas de tension, registro 5 (menos reciente)
46 Recuento de subidas de tension

47 Potencia activa total (kW) instantanea

48 Potencia activa total maxima (kW)

49 Potencia activa total maxima, marca de tiempo

50 Potencia reactiva total (kVAR) instantanea

51 Potencia reactiva total (kVAR) maxima

52 Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo

53 Factor de potencia real

54 Factor de potencia real minimo

55 Factor de potencia real maximo

56 Factor de potencia real minima, marca de tiempo

57 Factor de potencia real maxima, marca de tiempo

58 Energia activa total (kWh)

59 Energia reactiva total (kVARh)

60 ToU_TotalActiveEnergyChannel1

61 ToU_TotalActiveEnergyChannel2

62 ToU_TotalActiveEnergyChannel3

63 ToU_TotalActiveEnergyChannel4
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Objeto de Gestidon de activos del sistema

Tabla 82 - Objeto de Gestion de activos del sistema (0x69, instancia 1)

ID de atributo Descripcion

N

VendorName

ProductCode

MajorMinorRev

VendorURL

ProductName

ModelName

Base MACAddress

SerialNumber

|| N|o|la || WOIN

Tiempo (mdédulo) ACT.

-
o

Numero de eventos (estado del dispositivo)

RN
N

Valor de hash de configuracion

Objeto de Hora del sistema

NOTA: Este objeto es unico en cuanto a que admite la lectura y la escritura.

Tabla 83 - Objeto de Hora del sistema (0x70, instancia 1)

ID de atributo Nombre

1 Hora del sistema

Objeto de control

Tabla 84 - Objeto de control (0x6A, instancia 10-99)

ID de atributo Descripcién

1 Temperatura del motor

2 Grupo SIL

3 Capacidad térmica de motor utilizada
4 Mensaje de alarma

5 Mensaje de alarma

6 Mensaje de disparo

7 Mensaje de disparo

8 Tiempo hasta el disparo

9 Tiempo hasta el restablecimiento
10 Estado de alarmas predictivas
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Objeto de energia

Tabla 85 - Objeto de energia (0x6B, instancia 10-99)

ID de atributo (decimal)

Descripcion (nombre de datos anexo 3)

1

Potencia activa total (kW) instantanea

2

Potencia activa total maxima (kW)

Potencia activa total maxima, marca de tiempo

Potencia reactiva total (kVAR) instantanea

Potencia reactiva total (kVAR) maxima

Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo

Factor de potencia real

Factor de potencia real minimo

Factor de potencia real maximo

10

Factor de potencia real minima, marca de tiempo

1

Factor de potencia real maxima, marca de tiempo

12

Energia activa total (kWh)

13

Energia reactiva total (kVARh)

14

ToU_TotalActiveEnergyChannel1

15

ToU_TotalActiveEnergyChannel2

16

ToU_TotalActiveEnergyChannel3

17

ToU_TotalActiveEnergyChannel4

18

ToU_TotalReactiveEnergyChannel1

19

ToU_TotalReactiveEnergyChannel2

20

ToU_TotalReactiveEnergyChannel3

21

ToU_TotalReactiveEnergyChannel4

Objeto de diagnéstico

Tabla 86 - Objeto de diagnéstico (0x6C, instancia 10-99)

ID de atributo Descripcion

1 IRMS media max.

2 Marca de tiempo de IRMS media max.

3 IRMS Fase1

4 IRMS Fase2

5 IRMS Fase3

6 Recuento de alarmas de sobrecarga térmica

7 Recuento de alarmas de bloqueo

8 Recuento de alarmas de subcorriente

9 Recuento de alarmas de sobrecorriente

10 Recuento de alarmas de desequilibrio de fase de corriente
11 Recuento de alarmas de corriente a tierra

12 Recuento de alarmas de sobrecalentamiento del motor
13 Recuento de todas las alarmas
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Tabla 86 - Objeto de diagnéstico (0x6C, instancia 10-99) (Continuacién)

ID de atributo Descripcién

14 Recuento de disparos por sobrecarga térmica

15 Recuento de disparos por bloqueo

16 Recuento de disparos por subcorriente

17 Recuento de disparos por arranque prolongado

18 Recuento de disparos por sobrecorriente

19 Recuento de disparos por sobrecalentamiento del motor
20 Recuento de disparos por atasco

21 Recuento de disparos por desequilibrio de fase de corriente
22 Recuento de disparos por configuracion de fase

23 Recuento de disparos por corriente a tierra

24 Recuento de disparos por inversion de fase

25 Recuento de disparos por pérdida de fase de corriente
26 Recuento de todos los disparos

27 Registro de disparos, registro 1

28 Registro de disparos, registro 2

29 Registro de disparos, registro 3

30 Registro de disparos, registro 4

31 Registro de disparos, registro 5

Objeto de Gestidn de activos

Tabla 87 - Objeto de Gestién de activos (0x6D, instancia 101-199)

ID de atributo Nombre

1 VendorName

2 ProductCode

3 MajorMinorRev

4 VendorURL

5 ProductName

6 ModelName

7 SerialNumber

8 Tiempo (modulo) ACT.

9 Tiempo encendido

10 Numero de eventos (estado del dispositivo)
11 Numero de ciclos del contactor

12 Numero de operaciones de apagado y encendido del dispositivo
13 Numero de paradas SIL23

14 | RMS max.

15 | RMS media

16 Tension media max.

17 Tension media durante la vida util

23. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Objeto de salida combinada del sistema

Tabla 88 - Objeto de salida combinada del sistema (0x6F, instancia 1)

Nombre

Comentario

Restablecer recuento de caidas de tension

Restablecer recuento de subidas de tension

Restablecer potencia activa total maxima

Restablecer potencia reactiva total maxima

Restablecer factor de potencia real minimo

Restablecer factor de potencia real maximo

Restablecer energia reactiva total

Restablecer energia activa total

Los datos existen una vez por cada
sistema.

Establecer energia activa total

Establecer energia reactiva total

Valor prestablecido de energia reactiva total

Valor prestablecido de energia reactiva total

Existen datos para cada Avatar.
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Integracion de terceros de PROFINET

Direccionamiento PROFINET

En PROFINET, el acoplador de bus es un dispositivo de campo modular. En el
entorno PROFINET, el sistema esta estructurado como una combinacion de
modulos y submédulos definidos en un archivo GSD (General Station Description
por sus siglas en inglés), y a estos se les asignan ranuras y subranuras del
sistema.

La comunicacion PROFINET direcciona dispositivos de campo modulares
mediante direccionamiento con ranuras y subranuras. Divide el espacio de
direccionamiento de ranuras en dos regiones: una para los Avatares y otra para
los dispositivos. La ranura 0 se utiliza para el acoplador de bus y el Avatar del
sistema. Dentro de cada ranura, se utilizan valores de subranura para acceder a
los distintos conjuntos de datos.

La interfaz PROFINET de TeSys island representa el sistema como un médulo
con varias ranuras y subranuras, como se expone a continuacion:

* Un punto de acceso a servicio (DAP), el acoplador de bus- Este DAP esta
ubicado en la ranura O.

* Un conjunto de ranuras para los Avatares- Subranuras para los conjuntos de
datos relacionados con cada Avatar.

* Un conjunto de ranuras para los dispositivos- Subranuras para los conjuntos
de datos relacionados con cada dispositivo.

NOTA: Las ranuras libres también deben llenarse con una ranura libre.

Después de importar el archivo GSDML (General Station Description Markup
Language por sus siglas en inglés) en su entorno de programacion, afiada una
instancia de TeSys island desde el catalogo de hardware. TeSys island se ha
creado con un Avatar del sistema, pero sin ningun otro médulo.

Siga las instrucciones para su entorno de programacion para rellenar las ranuras
libres con Avatares y dispositivos utilizando la siguiente informaciéon de Rangos
de ranura de PROFINET, pagina 78. Por ejemplo:

1. En CoDeSys v3.5, haga clic con el botén derecho del ratén en una ranura
libre y escoja Plug Device.

2. Seleccione del catalogo el Avatar o dispositivo adecuado.

3. Cuando haya terminado de definir la isla, empiece a crear etiquetas para los
datos a los que necesite acceder para cada Avatar.

TeSys island aplica los siguientes rangos de ranura para la modularidad fisica y
virtual:

Tabla 89 - Rangos de ranura de PROFINET

Elemento Ranura Comentario
Acoplador de bus / Avatar del sistema 0 —
Avatares 1-21 Dispositivo, carga y Avatares de aplicacion
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Tabla 89 - Rangos de ranura de PROFINET (Continuacion)

Elemento

Ranura

Comentario

Dispositivos bus

101-121

Médulos de E/S digitales (DIOM)

Maédulo de E/S analégicas (AIOM)
Arrancadores

SIL24 Arrancadores

Médulo de interfaz de alimentacion (PIM)
Médulo de interfaz SIL (SIM)

Médulo de interfaz de tension (VIM)

No aplicable

22-100, 122-254

Estas ranuras no se utilizan con TeSys island.

Tabla 90 - Ejemplo de numeracion de Avatares

Orden Ranura | Descripcion Orden fisico en laisla
de de
Avatar | Avatar 1 2 4 5 6 7 8 9
en de
herra- PROFI-
mienta NET
digital
1 0 Sistema BC — VIM — — SIM — —
2 1 AIOM — AIOM — — — — — —
3 2 Motor de dos — — — Arran- Arran- — — —
direcciones — cador cador
Parada SIL, SIL SIL
Cat. cableado 1/
225
4 3 Motor de una — — — — — — Arran- —
direccion cador
5 4 Interfaz de — — — — — — — PIM
alimentacion
con E/S
(control)
Tabla 91 - Ejemplo de ranuras de dispositivos fisicos de PROFINET
Orden fisico en 1 2 3 5 6 7 8 9
laisla
Ranura de 0 101 102 103 104 105 106 107 108
dispositivo fisico
de PROFINET

Un controlador E/S tipico de PROFINET es un PLC. Este proporciona y consume
datos de E/S (ciclicos) y datos de configuracién (aciclicos), y es comparable a un
cliente PROFIBUS de Clase 1. Para el diagndstico se utiliza un supervisor E/S de
PROFINET, que puede ser un dispositivo programador, un ordenador personal o
un dispositivo HMI. El supervisor E/S es comparable a un cliente PROFIBUS
Clase 2.

El arbitraje de escritura entre varios clientes se especifica en el estandar de
PROFINET. El controlador E/S (cliente principal) tiene acceso de escritura
exclusivo de forma predeterminada. Otros clientes (por defecto solamente) tienen
acceso de lectura. Si esto no se restringe, los demas clientes (es decir, el
supervisor E/S) pueden solicitar el acceso de escritura médulo por médulo
(Avatar por Avatar). Si el controlador E/S permite el acceso de escritura, este se
transfiere al cliente que lo haya solicitado hasta que se vuelva a liberar.

TeSys island limita la relacion de la aplicacion del supervisor E/S (AR) a un AR de
acceso de dispositivo supervisor E/S. Esto significa que desde el supervisor E/S
solo se puede acceder a los parametros aciclicos. No es posible acceder a los

24. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
25. Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO 13849.
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datos ciclicos. Sin embargo, es posible ver el estado de los valores de datos de
proceso ciclicos en un parametro aciclico adicional (para el acceso de solo

lectura).

Datos ciclicos de PROFINET

A la hora de importar el archivo GSD (General Station Description por sus siglas
en inglés) o el archivo GSDML (General Station Description Markup Language
por sus siglas en inglés) en su entorno de programacion e introducir cada Avatar
en las ranuras correspondientes, la informacion se muestra con bytes de entrada
y salida. En las siguientes tablas se definen los datos de entrada y salida para
cada Avatar y se explica el significado de cada byte.

NOTA:

+ Las celdas o los bytes destacados en gris en las tablas son aplicables
Unicamente a las versiones de firmware en las que los Avatares de carga de
motor de una direccidn, motor de dos direcciones, etc. tienen modos de

control local y entradas PV activadas.

» Paralas versiones de firmware en las que los Avatares no tienen modos de

control local ni entradas PV, ignore las celdas destacadas en gris.

* En caso de dudas, la herramienta de programacion especificara cuantos

bytes se esperan para cada Avatar.

» Sisu Avatar espera 6 bytes pero la tabla de abajo muestra 17 bytes, ignore
los bytes 7-17, ya que son aplicables Unicamente a una versién de firmware

futura.

* Los dispositivos (ranuras 101 y superiores) no admiten datos ciclicos y no
tienen conjuntos de datos. A los datos solo puede accederse a traveés de

Datos aciclicos.

» Enla comunicacién PROFIBUS, 16 unidades es el tamafio maximo que
puede definir en la Unidad de datos de configuracion. Para conjuntos de
datos de mayor tamano, es necesario utilizar alineaciones de palabras. Para
PROFIBUS solamente, es necesario afiadir un byte de relleno a cualquier
conjunto de datos con un numero de bytes impar.

Conjunto de datos de Avatar del sistema

Tabla 92 - Datos de entrada del conjunto de datos de Avatar del sistema

Restablecer
Restablecer Restablecer
contador de contador de Restablecer Restab!gcgr estado de
Restablecer . 6 fallos errores de VRMS desequilibrio | g, ~tuacion
Byte 0 el sistema menores del ;gnmgglgﬁ-s méaxima de:ﬁgflon de tension
sistema de campo : aguas arriba
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 93 - Datos de salida del conjunto de datos de Avatar del sistema
Byte 0 y SIL26 Estado | Estadode
Fdlu(itua(j‘l'on de parada fluctuacion
- - - - - de enstloT de de tension
€ contro arrancador | aguas arriba
7 6 5 4 3 2 1 0
Byte 1 — — Modalidad Modalidad Fallo menor Modalidad Operativo Preopera-
degradada de forzado de prueba cional
7 6 5 4 3 2 1 0

26. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Conjuntos de datos de dispositivo

Conjunto de datos de conmutador

Tabla 94 - Datos de entrada del conjunto de datos de conmutador

Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer
IRMS contadorde | contador de Rz?srpr;erod © — — — ASEIS\QACDT?/
Byte 0 maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 95 - Datos de salida del conjunto de datos de conmutador
Tension Estado
. Alarrpa de _ aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado Cargaen
Byte 1 - - - - - - res?:t;ﬁeci- fumniceiﬁ?: ;
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 | 6 5 4 | 3 2 1 | 0
Irms media
Byte 3
N 5 « | s 2 ! | o
Irms media
Byte 4
7 l 6 5 4 l 3 2 1 l 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 ‘ 6 5 4 | 3 2 ! I 0

Conjunto de datos de Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Tabla 96 - Conmutador — Parada SIL, Cat. cableado 1/227 Datos de entrada del conjunto de datos

Byte 0

Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer Rearme de aaomende
IRMS contadorde | contador de € _ _ _
maxima disparos alarmas disparo DESACTI-
VADO
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 97 - Datos de salida del conju

nto de datos de Conmutador - Parada SIL, Cat.

cableado 1/2

Tension Estado
— Alarrpa de - aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Pre;) ;;ado Carga en
— — — — — — . funciona-
Byte 1 restableci- h
y miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 3 2 1 0

27. Nivel de integridad de la sequridad sequn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 97 - Datos de salida del conjunto de datos de Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 1/2
(Continuacién)

Irms media
Byte 3
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 ‘ 0
Irms media
Byte 4
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 | 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 | 0
Conjunto de datos de Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 3/4
Tabla 98 - Conmutador — Parada SIL, Cat. cableado 3/428 Datos de entrada del conjunto de datos
Comando Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer Rearme de conmgtador conm;Jtador
IRMS contador de | contador de : — —
o ; disparo ACTIVADO/ | ACTIVADO/
Byte 0
vie maxima disparos alarmas DESACTI- | DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 99 - Datos de salida del conjunto de datos de Conmutador - Parada SIL, Cat. cableado 3/4
Estado d Tension Estado d
coﬁﬁu?ad(e)r Alarma de aguas arriba corswtriu?adgr
Byte 0 2 abierto/ activo - (éjigzsc)i?ttiso Alarma Disparado 1 abierto/ Listo
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension = d
aguas arriba reparado Carga en
_ _ — — — presente res?ae‘giaci funciona-
Byte 1 reselit i ¢
yte (dlspg)smvo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 | 0
Irms media
Byte 3
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 | 0
Irms media
Byte 4
7 6 | 5 4 ‘ 3 2 ‘ 1 ‘ 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 | 5 4 | 3 2 | 1 | 0
Conjunto de datos de E/S digitales
Tabla 100 - Datos de entrada del conjunto de datos de E/S digitales
_ _ . _ _ _ Comando Comando
Byte 0 salida 1 salida 0
7 6 5 4 3 2 1 0

28. Nivel de integridad de la sequridad sequn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 101 - Datos de salida del conjunto de datos de E/S digitales

o . . Estado Estado Estado Estado Listo
Byte 0 entrada 3 entrada 2 entrada 1 entrada 0
7 6 5 4 3 2 1 0
Conjunto de datos de E/S analégicas
Tabla 102 - Datos de entrada del conjunto de datos de E/S analégicas
Salida analdgica 0 [MSB]
Byte 0
7 | 6 ‘ 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Salida analégica 0 [LSB]
Byte 1
7 | 6 | 5 | 4 | 3 2 1 0
Tabla 103 - Datos del salida del conjunto de datos de E/S analégicas
— — — — — — — Listo
Byte 0
7 6 5 4 3 2 1 0
Entrada analégica 0 [MSB]
Byte 1
7 | 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada analégica 0 [LSB]
Byte 2
7 | 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada analdgica 1 [MSB]
Byte 3
7 | 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada analdgica 1 [LSB]
Byte 4
7 | 6 5 4 | 3 2 1 0
Conjuntos de datos de carga
Conjunto de datos Interfaz de potencia sin E/S (medicién)
Tabla 104 - Datos de entrada del conjunto de datos de Interfaz de potencia sin E/S (medicién)
Restablecer | Restablecer | Restablecer
IRMS contadorde | contador de RZ?S'E;?C? © — — — —
Byte 0 maxima disparos alarmas
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
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Tabla 105 - Datos de salida del conjunto de datos de Interfaz de potencia sin E/S (medicién)

Tensién
aguas arriba
— — — presente Alarma Disparado — Listo
Byte 0 (dispositivo
1)
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando . _ _ — — para gj?]ggn?
Byte 1 carga restableci- ;
y miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Conjunto de datos de Interfaz de potencia con E/S (control)
Tabla 106 - Datos de entrada del conjunto de datos de Interfaz de potencia con E/S (control)
Comando Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer R g salida logica | salida légica
IRMS contador de | contador de | " gaparo - - ACTIVADO / | ACTIVADO/
Byte 0 maxima disparos alarmas P
DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 107 - Datos de salida del conjunto de datos de Interfaz de potencia con E/S (control)
Estado de Estado de
salida logica Tension salida logica
2 . . 1 .
Byteo | ACTIVADO/ - - o | Marma | Disparado | acriyapoy | Histo
DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando | EStadodela | Estadode la para Cargaen
caraa entrada entrada — — — tableci funciona-
Byte 1 9 I6gica 2 l6gica 1 restaoleci- miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
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Tabla 107 - Datos de salida del conjunto de datos de Interfaz de potencia con E/S (control) (Continuacion)

Irms media [LSB]

Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Conjunto de datos de motor de una direccion
Tabla 108 - Datos de entrada del conjunto de datos de motor de una direccién
Restablecer | Restablecer | Restablecer Comando
Rearme de ACTIVADO/
Bvie 0 IRMS contador de | contador de disparo — — — DESACTI-
yte maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 109 - Datos de salida del conjunto de datos de motor de una direccién
Estado de e
. Tensioén Estado
Bute 0 _ Alzgrn\?ode adneurlﬁglc?g aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
e
y manual presente cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Estado de Preparado Carga en
Iniciando para 9
carga comgndc_)’de comando de — — — restableci- fun_mona-
Byte 1 derivacién | avance local ¢ miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 | 3 2 1 0
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Tabla 109 - Datos de salida del conjunto de datos de motor de una direccién (Continuacién)

Entrada PV 3 [LSB]

Byte 13
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
_ _ _ Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0

Conjunto de datos de Motor de una direccién Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Tabla 110 - Motor de una direccién, Parada SIL, Cat. cableado 1/22° Datos de entrada del conjunto de

datos
Restablecer | Restablecer | Restablecer Comando
Rearme de ACTIVADO /
Bvte 0 IRMS contadorde | contador de disparo — — — DESACTI-
yte maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 111 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de una direcciéon, Parada SIL, Cat. cableado 1/

2
Tension Estado
— Alaal;:rtr)aode — aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 v presente cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando para Carga en
carga - - - - - restableci- funciona-
Byte 1
d miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0

29. Nivel de integridad de la sequridad sequn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.
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Motor de una direccion — Parada SIL, Cat. cableado 3/4 Conjunto de datos

Tabla 112 - Motor de una direccion, Parada SIL, Cat. cableado 3/430 Datos de entrada del conjunto de

datos
Comando Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer conmutador | conmutador
IRMS contador de | contadorde | carmede — — 2 1
Byte 0 maxima disparos alarmas disparo ACTIVADO/ | ACTIVADO/
DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 113 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de una direccién, Parada SIL, Cat. cableado 3/

4
Tension
Estado de aguas arriba Estado de
conmutador | Alarma de _ presente Alarma Disparado conmutador Listo
Byte 0 2 abierto/ activo (dispositivo 1 abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Preparado
Iniciando . . B B agpuraez :r:{;ba Dara fCL)J?]ré;ignzrj
Byte 1 carga (dispositivo | restableci- miento
2) miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Conjunto de datos de Motor de dos direcciones
Tabla 114 - Datos de entrada del conjunto de datos de Motor de dos direcciones
Restablecer | Restablecer | Restablecer Retroceso Avance
Rearme de ACTIVADO/ | ACTIVADO /
Byte 0 IRMS | contador de | contadorde | gigparg - - DESACT- | DESACTI
e g h - -
y maxima disparos alarmas VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

30. Nivel de integridad de la sequridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 115 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos direcciones

Tension

Estado de Estado de aguas arriba Estado de
retroceso Alarma de anulacion : avance .
Byte 0 abierto/ activo de modo (é)igisc)i?ttiso Alarma Disparado abierto/ Listo
cerrado manual 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Tension Preparado
Iniciando Estado de Estado de comando de aguas arriba para Carga en
Bte 1 carga comando de | comando de retroceso — presente restableci funciona-
e R . i _ (
y derivacion avance local local (dlspg)smvo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
. . . Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0
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Conjunto de datos de Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado

Tabla 116 - Motor de dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado 1/231 Datos de entrada del conjunto de
datos
Restablecer | Restablecer | Restablecer Retroceso Avance
Rearme de ACTIVADO/ | ACTIVADO /
IRMS contador de | contador de ; — —
Byte 0 maxima disparos alarmas disparo DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 117 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado

1/2
Tension
Estado de aquas arriba Estado de
Alarma de ¢ ’ avance .
retrpceso h — presente Alarma Disparado : Listo
Byte 0 abierto/ activo (dispositivo abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension p d
Iniciando aguas arriba reparado Cargaen
Bvte 1 carga - - - - presente resFt):t:Iaeci funciona-
te p P - (
y (dlspg)sltlvo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0

Conjunto de datos de Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado

Tabla 118 - Motor de dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado 3/432 Datos de entrada del conjunto de
datos
Retroceso Avance Comando
Restablecer | Restablecer | Restablecer | peoame de ACTIVADO/ | ACTIVADO/ | ACTIVADO /
IRMS contadorde | contadorde | g; - DESACTI- | DESACTI- | DESACTI
Byte 0 maxima disparos alarmas Isparo . . -
VADO VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

31. Nivel de integridad de la seguridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.

32. Nivel de integridad de la sequridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 119 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado

3/4
Tensién
E:t,zdn%ge Alarma de aguas arriba Estado
Bvte 0 abierto/ activo — presente Alarma Disparado abierto/ Listo
e . i
y cerrado (dlsp1o)3|t|vo cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tensién Tension
Estado de : : Preparado
Iniciando retroceso agizzsr:[;ba aglﬁi:ﬂg’a para fCarga en
Byte 1 carga o abierto/ _ (dﬁs ositivo (c?is ositivo | restableci- unplo?a-
y cerrado p3) p2) miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 I 3 2 1 ‘ 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 | 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 I 3 2 1 | 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ’ 3 2 1 ‘ 0
Conjunto de datos de Motor estrella/triangulo de una direccién
Tabla 120 - Datos de entrada del conjunto de datos de Motor estrella/triAngulo de una direccion
Restablecer | Restablecer | Restablecer Comando
Rearme de ACTIVADO/
Bute 0 IRMS contador de | contador de disparo — - - DESACTI
e v h R
Y maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 121 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor estrella/tridngulo de una direccién
Estado d fension Estado d
Eséi?gn%? Y Alarma de azjagiér? agpur::r:zeba Alarma Disparado Sll’ieoa © Listo
Byte 0 cerrado activo de modo (dispositivo abierta/
manual 1) cerrada
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Tension
Estado de : : Preparado
Iniciando triangulo aguas arriba | aguas arriba para Carga en
Byte 1 carga abierto/ - - prosomte | presem® | restablec- | unciona-
e ;
y cerrado ( |sp§)3|t|vo ( |sp§))3|t|vo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 | 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 | 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 | 0
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Tabla 121 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor estrella/triangulo de una direccion
(Continuacién)

Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 E 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 E 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 l 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 E 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Estado de
comando de | comando de _ Cong1\}1t4ador Con;n\;.l?dor Cong\;]tzador Cong{;]';ador Cong]\;lt)ador
Byte 16 derivacion | avance local
7 6 5 4 3 2 1 0
Conjunto de datos de Motor estrella/triangulo de dos direcciones
Tabla 122 - Datos de entrada del conjunto de datos de Motor estrella/triangulo de dos direcciones
Restablecer | Restablecer | Restablecer Retroceso Avance
Rearme de ACTIVADO/ | ACTIVADO/
IRMS contadorde | contador de ; — -
Byte 0 maxima disparos alarmas disparo DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
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Tabla 123 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor estrella/triangulo de dos direcciones

Tension

Es;i?grtccjj Y A'ar".‘a de Eﬁtjggigﬁ agpl::z:r:::eba Alarma Disparado Egizdn%ge Listo
Byte 0 cerrado activo de modo (dispositivo abierto/
manual 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Iniciando E;;andgoulti)e Eestt%i%gg agIealr;S;?rri] ba ag-lEear;S;?rri] ba agzzgs;?:?ba Pre;):r?do Carga en
Byte 1 carga | abierto/ | abiertol | (GEORT | OO, | (Gepostivo | restableci | fHESt
cerrado cerrado 4) 3) 2) miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Bte 7 6 5 T 2 1 0
Irms media
Byte 3 7 6 5 4 I 3 2 1 0
Byte 4 Irms media
7 6 5 T 2 1 0
Irms media [LSB]
Btes 7 6 5 T 2 1 0
Bvic 6 Entrada PV 0 [MSB]
vie 7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Bvte 7 Entrada PV 0 [LSB]
vie 7 6 5 s | 3 2 1 0
Bvte 8 Entrada PV 1 [MSB]
vie 7 6 5 4 | 3 2 1 0
Bvte 9 Entrada PV 1 [LSB]
vie 7 6 5 4 I 3 2 1 0
Bvie 10 Entrada PV 2 [MSB]
vie 7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte ! 7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Byte 12 Entrada PV 3 [MSB]
vie 7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 3 7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Bvte 14 7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 1o 7 6 5 4 3 2 1 0
cgrit:ggodge cgﬁgggodge C(Ersnt:ggodge Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 derivacién | avance local retlrgg;so PV 4 PV3 PV2 PV PVO
7 6 5 4 3 2 1 0
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Conjunto de datos de Motor de dos velocidades

Tabla 124 - Datos de entrada del conjunto de datos de Motor de dos velocidades

Alta Baja
Restablecer | Restablecer | Restablecer Rearme de velocidad velocidad
IRMS contadorde | contador de disparo — — ACTIVADO/ | ACTIVADO/
Byte 0 maxima disparos alarmas DESACTI- | DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 125 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades
Estado de Estado d Tension Estado de
alta Al d S al o de aguas arriba baja
velocidad 22350 © %neurﬁg'gg presente Alarma Disparado velocidad Listo
Byte 0 abierto/ manual (dispositivo abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Preparado
Iniciando aguas ar{nba para Carga en
Byte 1 carga - o B o (?reser)t_e restableci- funciona-
y ( |sp§)51 ivo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 E 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 7 4 ‘ 7 2 7 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 7 4 | 7 2 7 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 7 4 | 7 2 7 0
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Tabla 125 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades (Continuacion)

Entrada PV 4 [MSB]

Byte 14
7 6 7 4 7 2 7 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 7 4 7 2 7 0
_ _ _ Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Estado de
Estado de comando de | comando de
comando de | avance baja | avance alta — — — —_ —
Byte 17 derivacion velocidad velocidad
local local
7 6 5 4 3 2 1 0

Conjunto de datos de Motor de dos velocidades — Parada SIL, Cat.
cableado 1/2

Tabla 126 - Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado 1/233 Datos de entrada del conjunto de

datos
Alta Baja
Restablecer | Restablecer | Restablecer Rearme de velocidad velocidad
IRMS contador de | contador de disparo — — ACTIVADO/ | ACTIVADO/
Byte 0 méaxima disparos alarmas DESACTI- DESACTI-
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 127 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado

1/2
Estado de Tension Estado de
alta aguas arriba baja
velocidad Alarrtr)a de — presente Alarma Disparado velocidad Listo
Byte 0 abierto/ actvo (dispositivo abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Preparado
Iniciando aguas ar{lba para Carga en
Bvte 1 carga o o o o (;)_reser)t_e restableci- funciona-
y ( lspg)SI ivo miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
33. Nivel de integridad de la sequridad sequn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1 y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.
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Conjunto de datos de Motor de dos velocidades — Parada SIL, Cat.

cableado 3/4
Tabla 128 - Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado 3/434 Datos de entrada del conjunto de
datos
Baja Alta
Restablecer | Restablecer | Restablecer Rearme de velocidad velocidad Ag%ﬁr\]/ap\ngg /
IRMS contador de | contador de disparo — ACTIVADO/ | ACTIVADO/ DESACTI-
Byte 0 maxima disparos alarmas DESACTI- DESACTI- VADO
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 129 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades, Parada SIL, Cat. cableado

3/4
Tension
Estado de aguas arriba Estado
baja Alzg;';\"l"ode — presente Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 velocidad (dispositivo cerrado
1)
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Tensién Preparado
Iniciando Estado de aguas arriba | aguas arriba bara Carga en
caraa alta — — presente presente tableci funciona-
Byte 1 9 velocidad (dispositivo | (dispositivo | eStableci- miento
3) 2) miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 E 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0

Conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones

Tabla 130 - Datos de entrada del conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones

R o Ret;cl)tc;eso Rett:gj%eso Avance alta | Avance baja
Restablecer establecer | Restablecer ; g velocidad velocidad
RMS | contadorde | contadorde | ~qariea | atamonad | aeclecidad | ACTIVADO/ | ACTIVADO /
Byte 0 maxima disparos alarmas DESACTI- DESACTI-
DESACTI- DESACTI- VADO VADO
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

34. Nivel de integridad de la sequridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 131 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones

Tensié
Estado de Al d Esta}do_qe aguzr;s;oﬂ?ba Estado de
avance alta ;aarc?\e/]o e e;‘r;u n?glc?c? presente Alarma Disparado | avance baja Listo
Byte 0 velocidad manual (dispositivo velocidad
anua 1)
7 6 5 4 3 2 1 0
Tensién Tensién Tension
Iniciando Esttado de Esttado de | aguasarriba | aguas arriba | aguas arriba | Preparado Cargaen
carga re raolf:so re {)c;cj::so presente presente presente res?:t:iaci funciona-
Byte 1 i iti i iti i iti - i
yte velocidad velocidad (dlsp‘c;)smvo (dlspg)SItIVO (dlSpg)SlthO miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 I 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
. . . Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Estado de
Estado de Estado de
Estado de comando de | comando de C?g:fonciosge C?Qfonci(;ge
comando de | avance baja | avance alta baia alta — — —
Byte 17 derivacion velocidad velocidad | ! .
local local velocidad velocidad
local local
7 6 5 4 3 2 1 0
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Conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones —
Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Tabla 132 - Motor de dos velocidades y dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado 1/235 Datos de entrada
del conjunto de datos

Retroceso Retroceso A It A bai
Restablecer | Restablecer alta baja Vszz%:da V:Ir:)?daega
Restablecer es N g . i \ i
IRMS contador de | contador de R'fj?srr':;?:e ppocidad | aeocicad | ACTIVADO/ | ACTIVADO/
Byte 0 maxima disparos alarmas DESACTI- DESACTI-
DESACTI- DESACTI- VADO VADO
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 133 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones, Parada
SIL, Cat. cableado 1/2

Tension
Estado de aguas arriba Estado de
avance alta Alggtr;\?ode — presente Alarma Disparado | avance baja Listo
Byte 0 velocidad (dispositivo velocidad
1)
7 6 5 4 3 2 1 0
Tension Tension Tensién
Iniciando Esttado de Esttado de | aguasarriba | aguas arriba | aguas arriba | Preparado Cargaen
carga e r:lfae S0 re L%?:SO presente presente presente res?:t:?eci funciona-
Byte 1 i iti i iti i iti . i
4 velocidad velocidad (dISPE)SItNO (dISPg)SItNO (dISpg)SItNO miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 E 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 E 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 E 2 1 0

35. Nivel de integridad de la seguridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.
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Conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones —
Parada SIL, Cat. cableado 3/4

Tabla 134 - Motor de dos velocidades y dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado 3/436 Datos de entrada
del conjunto de datos

Retroceso Retroceso A It A bai
Restablecer | Restablecer alta baja v:lg(c::%gda V:Ir;(c;?daadja
Restable- es ) g v i Vi i
cerIRMS | contadorde | contador de Rﬁ?sr;?:e petockiad | peslocidad | ACTIVADO/ | ACTIVADO /
Byte 0 maxima disparos alarmas DESACTI- DESACTI-
DESACTI- DESACTI- VADO VADO
VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
Byte 1 — — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 135 - Datos de salida del conjunto de datos de Motor de dos velocidades y dos direcciones, Parada
SIL, Cat. cableado 3/4

Tensién
Estado de aguas arriba Estado de
avance alta Ale;::rg\?ode — presente Alarma Disparado | avance baja Listo
Byte 0 velocidad (dispositivo velocidad
1)
7 6 5 4 3 2 1 0
Tensién Tensién Tensién
. Estado de Estadode | ;525 arriba | aguas arriba | aguas arriba | Freparado Carga en
Iniciando retroceso retroceso resente resente resente para funci
carga alta baja present present present restableci- unciona-
Byte 1 < ) (dispositivo (dispositivo (dispositivo : miento
velocidad velocidad 4) 3) 2) miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Conjunto de datos de fuente de alimentacion
Tabla 136 - Datos de entrada del conjunto de datos de fuente de alimentacién
Restable- | Restablecer | Restablecer | pooio oo A89TT\1/?AnE()’8 /
Bute 0 cer IRMS contadorde | contador de disparo — - - DESACTI-
yte maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

36. Nivel de integridad de la sequridad sequn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 3 y Categoria de cableado 4 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 137 - Datos de salida del conjunto de datos de fuente de alimentacién

Tensién Estado
_ Alarrpa de _ aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando . . . . . para fclﬁiggnearj
Byte 1 carga restableci- miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 | 6 | 5 | 4 | 3 | 2 | 1 ‘ 0
Conjunto de datos de resistencia
Tabla 138 - Datos de entrada del conjunto de datos de resistencia
Restable- Restablecer | Restablecer Rearme de Ags)rrlr\]/flgg /
Bvte 0 cer IRMS contadorde | contador de disparo — - - DESACTI-
yte maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 139 - Datos de salida del conjunto de datos de resistencia
Tension Estado
. Alarrpa de _ aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado Caraa en
Iniciando . _ _ — — para func?ona-
Byte 1 carga restableci- miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 | 4 | 3 2 1 0
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Conjunto de datos de transformador

Tabla 140 - Datos de entrada del conjunto de datos de transformador

Comando
Restable- Restablecer | Restablecer
Bvte 0 cerIRMS | contadorde | contador de RZ?;;Z? Ode _ _ . Alg:ETé\'/:\CDTcI)/
e - ; -
y maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 141 - Datos de salida del conjunto de datos de transformador
Tension Estado
— Alarrtr_wa de — aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 actvo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando . . . . . para g?]rgi’gn?
Byte 1 carga re;tiael?:g:l- miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Conjuntos de datos de aplicacién
Conjunto de datos de bomba
Tabla 142 - Datos de entrada del conjunto de datos de bomba
Comando
Restable- Restablecer | Restablecer
Bvte 0 cerIRMS | contadorde | contador de RZ?SF‘;';? Ode _ _ . ASETQX\CDT?/
e o ; -
y maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
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Tabla 143 - Datos de salida del conjunto de datos de bomba

Estado de i
- Tension Estado
Bvte o _ Alz'gt?\?ode an“rlﬁg'é’c:‘ de aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
e
Y manual presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
E Preparado
Iniciando stado de Estado de para Carga en
carga comando de | comando de — — — restableci- funciona-
Byte 1 derivacién | avance local | miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4| 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4| 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4| 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4| 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de
entrada de E;;ﬁg%ggéa . Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 contr10I PV control PV 0 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0
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Conjunto de datos de transportador de una direccién

Tabla 144 - Datos de entrada del conjunto de datos de transportador de una direccion

Comando
Restable- Restablecer | Restablecer
Bvte 0 cerIRMS | contadorde | contador de szsrg Ode _ _ . AEC))ETé\'/AACDTCI) /
e o h -
y maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 145 - Datos de salida del conjunto de datos de transportador de una direccion
Tension Estado
— AlarTa de — aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Estado de Preparado Cargaen
Iniciando para 9
carga comgndq de | comando de — — — restableci- funciona-
Byte 1 derivacién | avance local X miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
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Tabla 145 - Datos de salida del conjunto de datos de transportador de una direccion (Continuacion)

Byte 16

- o o Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0

Cinta transportadora de una direccion — Parada SIL, Cat. cableado 1/2

Tabla 146 - Cinta transportadora de una direccion, Parada SIL, Cat. cableado 1/237 Datos de entrada del
conjunto de datos

Comando
Restable- Restablecer | Restablecer
Bvte o cerIRMS | contadorde | contador de Rﬁf‘sr";‘;i :e _ _ . ADCI;FIS\A%II_)I_(I)/
e o ; _
y maxima disparos alarmas VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

Tabla 147 - Datos de salida del conjunto de datos de cinta transportadora de una direccion, Parada SIL,
Cat. cableado 1/2

Alarma d Tension Estado
— arrpa € — aguas arriba Alarma Disparado abierto/ Listo
Byte 0 activo presente 1 cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Preparado
Iniciando Estado de Estado de ara Cargaen
carga comando de | comando de — — —_ res‘t)ableci- funciona-
Byte 1 derivaciéon | avance local s miento
miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4| 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 | 3 2 1 0

37. Nivel de integridad de la seguridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.
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Tabla 147 - Datos de salida del conjunto de datos de cinta transportadora de una direccion, Parada SIL,
Cat. cableado 1/2 (Continuacién)

Entrada PV 2 [LSB]

Byte 11
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 ‘ 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
_ . _ Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV3 PV2 PV 1 PVO
7 6 5 4 3 2 1 0
Conjunto de datos de transportador de dos direcciones
Tabla 148 - Datos de entrada del conjunto de datos de transportador de dos direcciones
Retroceso Avance
Restable- Restablecer | Restablecer
oo | RS | comaorce | Comesorso | T ||| ASTROY | ACTABO!
e o h R R
Yy maxima disparos alarmas VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0
Tabla 149 - Datos de salida del conjunto de datos de transportador de dos direcciones
Tensién
Estado de aguas arriba Estado de
retroceso Alarma de . avance .
) B — presente Alarma Disparado : Listo
Byte 0 abierto/ activo (dispositivo abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Tensién
Iniciando Estado de Estado de cgritgr?godge aguas arriba Prep:rr:do Carga en
comando de | comando de — presente P . funciona-
Byte 1 carga derivacion | avance local | €troceso (dispositivo restableci- miento
local 2) miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 ‘ 4 ‘ 3 2 1 0
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Tabla 149 - Datos de salida del conjunto de datos de transportador de dos direcciones (Continuacion)

Entrada PV 0 [LSB]

Byte 7
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 T 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4| 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
- . o Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0

Conjunto de datos de cinta transportadora de dos direcciones — Parada
SIL, Cat. cableado 1/2

Tabla 150 - Cinta transportadora de dos direcciones, Parada SIL, Cat. cableado 1/238 Datos de entrada del
conjunto de datos

Retroceso Avance
Restable- Restablecer | Restablecer Rearme de ACTIVADO / | ACTIVADO /
Bvte 0 cer IRMS contadorde | contador de disparo — — DESACTI- DESACTI-
yte maxima disparos alarmas VADO VADO
7 6 5 4 3 2 1 0
TDU TDU TDU TDU
— — — — marcha, marcha, marcha, marcha,
Byte 1 canal 4 canal 3 canal 2 canal 1
7 6 5 4 3 2 1 0

38. Nivel de integridad de la sequridad seqtn la norma IEC 61508. Categoria de cableado 1y Categoria de cableado 2 segun la norma ISO

13849.

85361B1905ES-05

105



TeSys™ island — Solucion de gestion de motores digital

Integracion de terceros de PROFINET

Tabla 151 - Datos de salida del conjunto de datos de cinta transportadora de dos direcciones, Parada SIL,
Cat. cableado 1/2

Estado de agﬁzgsé?ﬁba Estado de
retroceso A'a”"?a de — presente Alarma Disparado avance Listo
Byte 0 abierto/ activo (dispositivo abierto/
cerrado 1) cerrado
7 6 5 4 3 2 1 0
Estado de Tension Preparado
Iniciando Estado de Estadode | . ando de aguas ar{lba para Carga en
Byte 1 carga comando de | comando de retroceso - c?'reser']t'e restableci- funciona-
y derivacion avance local local ( Ispg)SI IVO miento miento
7 6 5 4 3 2 1 0
Irms media [MSB]
Byte 2
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 3
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media
Byte 4
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Irms media [LSB]
Byte 5
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [MSB]
Byte 6
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 0 [LSB]
Byte 7
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [MSB]
Byte 8
7 6 5 4 ’ 3 2 1 0
Entrada PV 1 [LSB]
Byte 9
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 2 [MSB]
Byte 10
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 2 [LSB]
Byte 11
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 3 [MSB]
Byte 12
7 6 5 4 ‘ 3 2 1 0
Entrada PV 3 [LSB]
Byte 13
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [MSB]
Byte 14
7 6 5 4 | 3 2 1 0
Entrada PV 4 [LSB]
Byte 15
7 6 5 4 3 2 1 0
_ . _ Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador | Conmutador
Byte 16 PV 4 PV 3 PV 2 PV 1 PV O
7 6 5 4 3 2 1 0
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Datos aciclicos de PROFINET

La comunicacion aciclica en PROFINET se gestiona como prioridad baja,
normalmente una solicitud cada vez, mientras que no haya comunicacion ciclica
en el acoplador de bus. Si un dispositivo servidor no es capaz de procesar
inmediatamente una solicitud aciclica, indicara al cliente que hay un retraso en la
respuesta. El cliente esperara la respuesta durante un tiempo limitado hasta que
el servidor haya sido capaz de procesar la solicitud. De esta forma, el servidor es
capaz de reducir el nimero de solicitudes que recibe, en caso necesario.

TeSys™ island admite los siguientes rangos de subranura e indice para el

intercambio de datos aciclicos de PROFINET.

Tabla 152 - Datos aciclicos de PROFINET

Conjunto de datos Ranura Subranura indice
Diagnostico del sistema 0 3 1
Energia del sistema 1 0 3 2
Energia del sistema 2 0 3 3
Gestion de activos del sistema 0 3 4
Salida combinada del sistema 0 3 5
Hora del sistema 0 3 6
Control 1-21 3 0
Energia 1-21 3 1
Diagnéstico 1-21 3 2
Gestion de activos 101-121 3 0

En las siguientes secciones se muestran los conjuntos de datos aciclicos
admitidos por TeSys™ island y aplicables a PROFINET y PROFIBUS.

Conjunto de datos de salida combinada del sistema

Tabla 153 - Conjunto de datos de salida combinada del sistema

Longitud (bytes)

Nombre

Comentario

1

Restablecer recuento de caidas de tension

1

Restablecer recuento de subidas de tension

1

Restablecer potencia activa total maxima

Restablecer potencia reactiva total maxima

Restablecer factor de potencia real minimo

Restablecer factor de potencia real maximo

Restablecer energia reactiva total

Restablecer energia activa total

El conjunto de datos existe una vez
por cada sistema

Establecer energia activa total

Establecer energia reactiva total

Valor prestablecido de energia reactiva total

Valor prestablecido de energia reactiva total

Para cada Avatar adicional, afadir otra instancia con el
comentario “Existen datos para cada Avatar”.

Existen datos para cada Avatar
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Conjunto de datos de Hora del sistema

Tabla 154 - Conjunto de datos de Hora del sistema

Longitud (bytes)

Nombre

12

Fecha y hora del sistema

Conjunto de datos de Diagnéstico del sistema

Tabla 155 - Conjunto de datos de Diagnéstico del sistema

Longitud (bytes)

Nombre

2 Contador de errores de comunicacion de bus de campo
2 Recuento de todas las alarmas

2 Contador de eventos menores del sistema

14 Registro de eventos menores, registro 1

14 Registro de eventos menores, registro 2

14 Registro de eventos menores, registro 3

14 Registro de eventos menores, registro 4

14 Registro de eventos menores, registro 5

Parada de arrancador SIL39 Msg grupo 1

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 2

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 3

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 4

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 5

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 6

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 7

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 8

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 9

Mensaje de parada de arrancador SIL, grupo 10

Conjunto de datos de Energia del sistema 1

Tabla 156 - Conjunto de datos de Energia del sistema 1

Longitud (bytes)

Nombre

2 RMS de tension media (V)

2 RMS de tensiéon media maxima (V)

12 Marca de tiempo de tensién media maxima
2 RMS de tension fase 1 (V)

2 RMS de tension fase 2 (V)

2 RMS de tension fase 3 (V)

2 RMS de tension L1-L2 (V)

39. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Tabla 156 - Conjunto de datos de Energia del sistema 1 (Continuacion)

Longitud (bytes) Nombre

2 RMS de tension L2-L3 (V)

2 RMS de tension L2-L1 (V)

1 Porcentaje de tension desequilibrada (%)

1 Tension desequilibrada maxima (%)

12 Marca de tiempo de tensidon desequilibrada maxima

1 Secuencia de fase (ABC o ACB)

1 Frecuencia (Hz)

2 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)
12 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)
12 Registro de caidas de tension, registro 1 (mas reciente)

2 Registro de caidas de tension, registro 2

12 Registro de caidas de tension, registro 2

12 Registro de caidas de tension, registro 2

2 Registro de caidas de tension, registro 3

12 Registro de caidas de tension, registro 3

12 Registro de caidas de tension, registro 3

2 Registro de caidas de tension, registro 4

12 Registro de caidas de tension, registro 4

12 Registro de caidas de tension, registro 4

2 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
12 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
12 Registro de caidas de tension, registro 5 (menos reciente)
2 Recuento de caidas de tension

Conjunto de datos de Energia del sistema 2

Tabla 157 - Conjunto de datos de Energia del sistema 2

Longitud (bytes) Nombre

2 Registro de subidas de tension, registro 1 (mas reciente)
12 Registro de subidas de tension, registro 1 (mas reciente)
12 Registro de subidas de tension, registro 1 (mas reciente)
2 Registro de subidas de tension, registro 2

12 Registro de subidas de tension, registro 2

12 Registro de subidas de tension, registro 2

2 Registro de subidas de tension, registro 3

12 Registro de subidas de tension, registro 3

12 Registro de subidas de tension, registro 3

2 Registro de subidas de tension, registro 4

12 Registro de subidas de tension, registro 4

12 Registro de subidas de tension, registro 4
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Tabla 157 - Conjunto de datos de Energia del sistema 2 (Continuacién)

2 Registro de subidas de tension, registro 5 (menos reciente)
12 Registro de subidas de tension, registro 5 (menos reciente)
12 Registro de subidas de tension, registro 5 (menos reciente)
2 Recuento de subidas de tension

4 Potencia activa total (kW) instantanea

4 Potencia activa total maxima (kW)

12 Potencia activa total maxima, marca de tiempo

4 Potencia reactiva total (kVAR) instantanea

4 Potencia reactiva total (kVAR) maxima

12 Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo

1 Factor de potencia real

1 Factor de potencia real minimo

1 Factor de potencia real maximo

12 Factor de potencia real minima, marca de tiempo

12 Factor de potencia real maxima, marca de tiempo

4 Energia activa total (kWh)

4 Energia reactiva total (kVARh)

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel1

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel2

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel3

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel4

Conjunto de datos de Gestion de activos del sistema

Tabla 158 - Conjunto de datos de Gestidon de activos del sistema

Longitud (bytes) Nombre

20 VendorName

32 ProductCode

7 MajorMinorRev

64 VendorURL

32 ProductName

20 ModelName

6 Base MACAddress

20 SerialNumber

4 Tiempo (médulo) ACT.
2 Numero de eventos (estado del dispositivo)
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Conjunto de datos de control

Tabla 159 - Conjunto de datos de control

Longitud (bytes) Nombre

2 Temperatura del motor

1 Grupo SIL

1 Capacidad térmica de motor utilizada
2 Mensaje de alarma

2 Mensaje de alarma

2 Mensaje de disparo

Mensaje de disparo

Tiempo hasta el disparo

Tiempo hasta el restablecimiento

NI N|DN|DN

Estado de alarmas predictivas

Conjunto de datos de energia

Tabla 160 - Conjunto de datos de energia

Longitud (bytes) Nombre

4 Potencia activa total (kW) instantanea

4 Potencia activa total maxima (kW)

12 Potencia activa total maxima, marca de tiempo

4 Potencia reactiva total (kVAR) instantanea

4 Potencia reactiva total (kVAR) maxima

12 Potencia reactiva total maxima, marca de tiempo

1 Factor de potencia real

1 Factor de potencia real minimo

1 Factor de potencia real maximo

12 Factor de potencia real minima, marca de tiempo
12 Factor de potencia real maxima, marca de tiempo
4 Energia activa total (kWh)

4 Energia reactiva total (kVARh)

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel1

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel2

4 ToU_TotalActiveEnergyChannel3

4 ToU_TotalReactiveEnergyChannel4
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Conjunto de datos de diagndstico

Tabla 161 - Conjunto de datos de diagndstico

Longitud (bytes) Nombre
4 IRMS media max.
12 Marca de tiempo de IRMS media max.
4 IRMS Fase1
4 IRMS Fase2
4 IRMS Fase3
2 Recuento de alarmas de sobrecarga térmica
2 Recuento de alarmas de bloqueo
Recuento de alarmas de subcorriente
2 Recuento de alarmas de sobrecorriente
2 Recuento de alarmas de desequilibrio de fase de corriente
2 Recuento de alarmas de corriente a tierra
2 Recuento de alarmas de sobrecalentamiento del motor
2 Recuento de todas las alarmas
2 Recuento de disparos por sobrecarga térmica
2 Recuento de disparos por bloqueo
2 Recuento de disparos por subcorriente
2 Recuento de disparos por arranque prolongado
2 Recuento de disparos por sobrecorriente
2 Recuento de disparos por sobrecalentamiento del motor
2 Recuento de disparos por atasco
2 Recuento de disparos por desequilibrio de fase de corriente
2 Recuento de disparos por configuracion de fase
2 Recuento de disparos por corriente a tierra
2 Recuento de disparos por inversion de fase
2 Recuento de disparos por pérdida de fase de corriente
2 Recuento de todos los disparos
14 Registro de disparos, registro 1
14 Registro de disparos, registro 2
14 Registro de disparos, registro 3
14 Registro de disparos, registro 4
14 Registro de disparos, registro 5

Conjunto de datos de Gestion de activos

Tabla 162 - Conjunto de datos de Gestidn de activos

Longitud (bytes) Nombre

20 VendorName
32 ProductCode

7 MajorMinorRev
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Tabla 162 - Conjunto de datos de Gestion de activos (Continuacion)

Longitud (bytes) Nombre

64 VendorURL

32 ProductName

20 ModelName

20 SerialNumber

4 Tiempo (médulo) ACT.

4 Tiempo encendido

2 Numero de eventos (estado del dispositivo)
4 Numero de ciclos del contactor

4 Numero de operaciones de apagado y encendido del dispositivo
4 Numero de paradas de arrancador SIL

2 | RMS max.

4 | RMS media

2 Tension media max.

2 Tension media durante la vida util
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Direccionamiento PROFIBUS

En PROFIBUS, el acoplador de bus es un esclavo DP modular. PROFIBUS
direcciona los dispositivos modulares utilizando direccionamiento de ranura e
indice. TeSys™ island divide el espacio de direccionamiento de ranuras en dos
regiones: una para los Avatares y otra para los dispositivos. La ranura 1 se utiliza
para el acoplador de bus y el Avatar del sistema. Dentro de cada ranura, se
utilizan valores de indice para acceder a los distintos conjuntos de datos.

Después de importar el archivo GSDML (General Station Description Markup
Language por sus siglas en inglés) en su entorno de programacion, afiada una
instancia de TeSys island desde el catalogo de hardware. TeSys island se ha
creado con un Avatar del sistema, pero sin ningun otro médulo.

NOTA: Las ranuras libres también deben llenarse con una ranura libre.

Siga las instrucciones para su entorno de programacion para rellenar las ranuras
libres con Avatares y dispositivos utilizando la siguiente informaciéon de Rangos
de ranura de PROFIBUS, pagina 114. Por ejemplo:

1. En CoDeSys v3.5, haga clic con el botén derecho del ratén en una ranura
libre y escoja Plug Device.

2. Seleccione del catélogo el Avatar o dispositivo adecuado.

3. Cuando haya terminado de definir la isla, empiece a crear etiquetas para los
datos a los que necesite acceder para cada Avatar.

TeSys™ island aplica los rangos de ranura para la modularidad fisica y virtual que
se muestran en la siguiente tabla:

Tabla 163 - Rangos de ranura de PROFIBUS

Elemento Ranura Comentario

Acoplador de bus / Avatar del sistema 1 —

Avatares 2-22 Dispositivo, carga y Avatares de aplicacion
Dispositivos bus 101-121 Modulos de E/S digitales (DIOM)

Médulo de E/S analdgicas (AIOM)
Arrancadores

SIL40 Arrancadores

Médulo de interfaz de alimentacion (PIM)
Modulo de interfaz SIL (SIM)

Modulo de interfaz de tension (VIM)

No aplicable 0, 23-99, 122-254 Estas ranuras no se utilizan con TeSys island.

40. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Tabla 164 - Ejemplo de numeracion de Avatares

Orden Ranura Descripcion Orden fisico en laisla
de de
Avatar | Avatar 1 2 3 4 S 6 7 8 9
en de
herra- PROFI-
mienta BUS
digital
1 1 Sistema BC — — VIM — — SIM — —
2 2 AIOM — AIOM — — — — — — —
3 3 Motor de dos — — — — Arran- Arran- — — —
direcciones — cador cador
Parada SIL, SIL SIL
Cat. cableado 1/
241
4 4 Motor de una — — — — — — — Arran- —
direccion cador
5 5 Interfaz de — — DIOM — — — — — PIM
alimentacion
con E/S
(control)
Tabla 165 - Ejemplo de ranuras de dispositivos fisicos de PROFIBUS
Orden fisico en 1 2 3 4 5 6 7 8 9
laisla
Ranura de 0 101 102 103 104 105 106 107 108
dispositivo fisico
de PROFIBUS

DPVO se utiliza para la configuracion de PROFIBUS, el diagnéstico relativo a la

comunicacion PROFIBUS y el intercambio de datos ciclicos. DPV1 se utiliza para
el intercambio de conjuntos de datos aciclicos para Avatares y dispositivos.

Como se describe en IEC 61158-5-3 §6.1.3.2.3.2 Médulo, las ranuras no
utilizadas por la configuracion del sistema se registran como ranuras libres y se
les asignan longitudes de datos de entrada y de salida de 0, asi como el byte
identificador 0x00.

+ Cada moddulo se direcciona con un nimero de ranura (del 1 al 254). La
numeracién no tiene espacios en blanco, es ascendente y empieza por 1. Si
una ranura no esta ocupada con un médulo, se registra una ranura libre en el
numero de ranura correspondiente en la configuracion.

» Para cada médulo, es necesario asignar un identificador de configuracion. La
numeracién no tiene espacios en blanco, es ascendente y empieza por 0. Si
una ranura no esta ocupada con un médulo, es necesario asignar un
identificador de configuracién con la longitud de datos de entrada y salida de
0 en la configuracién (ranura libre).

La interfaz PROFIBUS de TeSys island reconoce todas las ranuras como libres,
con longitudes de datos de entrada y salida de 0 y valor de byte identificador de
0x00.

En la siguiente tabla se muestran los valores para el protocolo de comunicaciones
MS1 (DPV1) de la interfaz PROFIBUS de TeSys island (comunicacién aciclica
con el cliente PROFIBUS Clase 1 (controlador)).

Tabla 166 - Valores de protocolo MS1 DPV1 de interfaz PROFIBUS

Punto de acceso a servicio (SAP) Nombre
72 Inactivo
94 DPV1_Read
95 DPV1_ Write

41. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508. Cableado de categoria 1 y categoria 2 segun la norma ISO 13849.
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Datos ciclicos de PROFIBUS

A la hora de importar el archivo GSD (General Station Description por sus siglas
en inglés) o el archivo GSDML (General Station Description Markup Language

por sus siglas en inglés) en su entorno de programacion e introducir cada Avatar
en las ranuras correspondientes, la informaciéon se muestra con bytes de entrada

y salida.

Los datos ciclicos de PROFIBUS tienen una estructura similar a la de los datos
ciclicos de PROFINET y, en consecuencia, comparten los mismos datos de

entrada y salida para los Avatares indicados en las tablas de Datos ciclicos de
PROFINET, pagina 80.

Datos aciclicos de PROFIBUS

TeSys™ island admite los siguientes rangos de ranura e indice para el
intercambio de datos aciclicos de PROFIBUS. Para obtener mas informacion
sobre los conjuntos de datos aciclicos de PROFIBUS que admite TeSys island,
consulte Datos aciclicos de PROFINET, pagina 107. PROFIBUS y PROFINET
comparten los mismos conjuntos de datos aciclicos para TeSys™ island.

Tabla 167 - Datos aciclicos de PROFIBUS

Conjunto de datos Ranura indice Comentario
0 — Reservado en PROFIBUS, no asignado a

ningun Avatar o dispositivo

(Reservado)

1 — indice 0 reservado para el control del

sistema

Diagnostico del 1 1 —

sistema

Energia del sistema 1 1 2 Incluye tensién basica y tensién avanzada

Energia del sistema 2 | 1 3 Incluye alimentacion basica y alimentacion
avanzada

Gestion de activos del | 1 4 —

sistema

Salida combinada del 1 5 —

sistema

Hora del sistema 1 6 —

Control 2-22 0 —

Eficiencia 2-22 1 —

Diagnostico 2-22 2 —

Gestién de activos 101-121 0 —
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Descripciones de datos

Velocidad de actualizacion de los datos

Al elegir la frecuencia de su protocolo de bus de campo (como RPI o tasa de
repeticion) o la frecuencia de actualizacion de datos aciclicos en su programa de
PLC, es importante comprender la frecuencia de las actualizaciones de datos en
la propia isla.

Por ejemplo, los datos de energia activa se actualizan cada 100 ms. Por lo tanto,
no es Util para el programa PLC actualizar estos datos aciclicos cada 10 ms. Sin
embargo, todas las salidas (arrancadores, salidas digitales, salidas analégicas,
restablecimientos de disparo y otros restablecimientos o preajustes) se actualizan
a una frecuencia de <10 ms. Las entradas se actualizan a distintas frecuencias
segun su importancia.

Consulte la siguiente tabla para obtener mas informacién.

Tabla 168 - Velocidad de actualizacion de los datos

Intervalo de

Datos actualizacion maximo

Estado de entrada y salida de dispositivos de potencia, modulos de E/
S digitales y médulos de interfaz SIL42

10 ms
por ejemplo: comandos de marcha, estado de contactor (RunFwd,
Tripped), entrada digital (DIO, DI1...)

Mediciones analdgicas de dispositivos de potencia, médulos de E/S
analdgicos y médulos de interfaz de tensién

por ejemplo: corriente de fase (AvgIRMS, PhaseXIRMS), tensién de 100 ms
fase (VRMSPhaseX, AvgVRMS), potencia (InstActivePower,
InstReactivePower, PowerfFactor), energia (ActiveEnergy,
ReactiveEnergy), entradas analégicas (MotorTemperature, AlO, Al1)

Otros datos

por ejemplo, datos de activos: ContactorCycleCntr, TimeModuleOn, 10ms

AvgIRMS (duracién)

Datos de E/S de TeSys island

TeSys™ island genera y envia datos avanzados al PLC para optimizar la
eficiencia de la maquina y mejorar la gestion de activos. Los datos de E/S estan
disponibles al nivel del sistema y de Avatar. Los tipos de datos de E/S incluyen el
control, el diagnéstico, la energia y la gestién de activos. Las siguientes tablas
describen las entradas y salidas disponibles para los Avatares. Las siguientes
tablas pueden utilizarse como referencia para la programacion de bloques
funcionales de PLC de terceros si no hay disponibles bloques funcionales
prestablecidos.

E/S del sistema

Las tablas de este apartado describen las entradas y salidas disponibles para el
Avatar del sistema.

42. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Control

Tabla 169 - Entradas de control del sistema

Nombre del médulo Tipo de datos Tama- | Escala | Valor Descripcion
de E/S o
(bits)
Rearme de disparo BOOL 1 1 0,1 Comando para restablecer un evento de disparo
de Avatar.
0 = Desact., 1 = Act.
Tabla 170 - Salidas de control del sistema
Nombre del médulo Tipo de datos Tama- | Escala | Valor Descripcion
de E/S o
(bits)
Sistema operativo BOOL 1 1 0,1 Indica que el Avatar del sistema esta en modo
operativo.
0 = Desact., 1 = Act.
Modalidad degradada | BOOL 1 1 0,1 Indica que el Avatar del sistema esta en modo
de degradacion.
0 = Desact., 1 = Act.
Evento leve BOOL 1 1 0,1 Indica que el Avatar del sistema esta en modo
de eventos menores.
0 = Desact., 1 = Act.
Preoperacional BOOL 1 1 0,1 Indica que el Avatar del sistema esta en modo
preoperativo.
0 = Desact., 1 = Act.
Modalidad de forzado | BOOL 1 1 0,1 Indica si el sistema esta en modalidad de
forzado.
0=No, 1=Si
Modalidad de prueba BOOL 1 1 0,1 Devuelve un estado que indica que el Avatar del
sistema esta en modo de prueba.
0 = Desact., 1 = Act.
Direccion IP UDINT 32 — Max.: Direccion IP del moédulo de interfaz de bus que
OxFFFFFFFF controla la isla.
Diagnésticos
Tabla 171 - Entradas de diagnéstico del sistema
Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S .
(bits)
Restablecer contador Restablece el contador de alarmas del sistema
de alarmas del BOOL 1 1 0,1 a0.
sistema 0 = Desact., 1 = Act.
Restablecer contador Restablece el contador de eventos menores del
de eventos menores BOOL 1 1 0,1 sistema a 0.
del sistema 0 = Desact., 1 = Act.
Restablecer contador Restablece el contador de eventos de
de eventos de BOOL 1 1 0,1 comunicaciéon de bus de campo a 0
comunicacion de bus ’ 0 = Desact.. 1 = Act P :
de campo - T
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Tabla 172 - Salidas de diagnoéstico del sistema

2

. Tama-
Nombre del médulo | 1,5 ge datos fio Escala | Valor Descripcion
Fluctuacion de tension BOOL 1 1 0. 1 Si esta salida se ajusta a TRUE, se detecta una
de control ’ fluctuacion de tension de control.
0 = Todos los grupos SIL presentan el estado de
parada de arrancador SIL 5 (funcionamiento
SIL43 Estado de BOOL 1 1 0. 1 normal, no se ha recibido ningun comando de
parada de arrancador ’ parada de arrancador SIL)
1 = Cualquier grupo SIL ha recibido un comando
de parada de arrancador SIL
Contador de eventos 0-65535 c , L
de comunicacion de UINT 16 1 - uenta el numero de eventos de comunicacion
bus de campo en pasos de 1 de bus de campo
g‘;nst;(tjgrrnc;e alarmas UINT 16 1 2n gggggde 1 Cuenta el numero de alarmas del sistema
Contador de eventos UINT 16 1 0-65535 Cuenta el niumero de eventos menores del
menores del sistema en pasos de 1 sistema
2:%';{;2?;3;5%%5 MINEVENTREC 80 — 0, — Registro del evento menor mas reciente 1
Registro de eventos |\ \\\evENTREC 80 0, — Registro de evento menor 2
menores, registro 2 - ’ 9
Registro de eventos | \\\\evENTREC 80 — 0,— Registro de evento menor 3
menores, registro 3 ’
Registro de eventos | MINEVENTREC | 80 — 0,— Registro de evento menor 4
menores, registro 4 ’
Ezg]'gigszggg%s MINEVENTREC 80 — 0, — Registro de evento menor 5
Estado del grupo SIL 1
0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema
1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar
2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun
Mensaje de parada de 3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
arrancador SIL, grupo | USINT 8 — 0-5 correctamente, todos los arrancadores SIL
1 estan abiertos
4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.
5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse
Estado del grupo SIL 2
0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema
1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar
2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun
Mensaje de parada de 3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
arrancador SIL, grupo | USINT 8 — 0-5 correctamente, todos los arrancadores SIL

estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

43. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Descripciones de datos

Tabla 172 - Salidas de diagnoéstico del sistema (Continuacion)

Nombre del médulo
de E/S

Tipo de datos

Tama-
no
(bits)

Escala

Valor

Descripcién

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
3

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 3

0 = Grupo SIL no presente en la configuracién
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
4

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 4

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al tnico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
5

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 5

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
6

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 6

0 = Grupo SIL no presente en la configuracién
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse
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Tabla 172 - Salidas de diagnéstico del sistema (Continuacién)

Nombre del médulo
de E/S

Tipo de datos

Tama-
o
(bits)

Escala

Valor

Descripcion

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
7

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 7

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
8

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 8

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
9

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 9

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al tinico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse

Mensaje de parada de
arrancador SIL, grupo
10

USINT

0-5

Estado del grupo SIL 10

0 = Grupo SIL no presente en la configuracion
del sistema

1 = Grupo SIL afectado por evento de
dispositivo Avatar

2 = Comando de parada de grupo SIL recibido,
arrancadores SIL no abiertos aun

3 = Comando de parada de grupo SIL enviado
correctamente, todos los arrancadores SIL
estan abiertos

4 = Comando de parada del grupo SIL enviado
al unico canal de entrada SIM (el puente o el
cableado de la entrada SIM estan causando el
problema), pero los arrancadores SIL no se han
abierto correctamente.

5 = Funcionamiento normal, los arrancadores
SIL pueden abrirse o cerrarse
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Eficiencia

Tabla 173 - Entradas basicas de tension del sistema

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcién
de E/S -
(bits)
Restablecer el valor de RMS de tensién max. y
Rest_a}blecgr_RMS de BOOL 1 1 0,1 las marcas de hora correspondientes.
tension maxima - C ar
0=No, 1=Si
Restablecer la tension Restablecer la tension desequilibrada max. a
desequilibrada BOOL 1 1 0,1 cero, y la marca de tiempo correspondiente.
maxima 0=No, 1=Si
Restablecer estado de Comando para restablecer el estado de las
fluctuacion de tension | BOOL 1 1 0,1 fluctuaciones de tension.
aguas arriba 0=No, 1=Si
Tabla 174 - Salidas basicas de tensién del sistema
Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S .
(bits)
Estado de fluctuacién Act. cuando se ha producido una caida o una
de tension aguas BOOL 1 1 0,1 subida de tension. Restablecer con comando.
arriba 0 = Desact., 1 = Act.
RMS de tensién media | UINT 16 1 0-1.000 Tension RMS media (V) en 3 fases
en pasos de 1
RMS de tension media 0-65.535 L - . .
maxima UINT 16 1 en pasos de 1 Tension maxima (V) medida por el sistema
Marca de tiempo de DT 64 — — Fecha y hora de la tension media maxima
tension media maxima
RMS de tension fase 1 0-65.535 L .
() UINT 16 1 en pasos de 1 Tension RMS media (V) entre L1 y neutral
RMS de tension fase 2 0-65.535 L .
) UINT 16 1 en pasos de 1 Tension RMS media (V) entre L2 y neutral
RMS de tension fase 3 0-65.535 . .
) UINT 16 1 en pasos de 1 Tension RMS media (V) entre L3 y neutral
Porcentaje de tension 0-100 o - -
desequilibrada (%) USINT 8 1 en pasos de 1 % de tensién desequilibrada
% de tension 0-100
de’se_qumbrada USINT 8 1 en pasos de 1 Tension desequilibrada maxima en %
maxima
Marca de tiempo de L -
tension desequilibrada | DT 64 _ _ Eg;?;g hora de la tension desequilibrada
maxima
Secuencia de fase de tension medida (ABC o
Secuencia de fase de ACB)
tension (ABC o ACB) | BOOL 1 1 0.1 0 = Orden de fase ABC
1 =0Orden de fase ACB
0-255 Frecuencia de tension de alimentacién principal
Frecuencia (Hz) USINT 8 1 en pasos de 1 (Hz). El registro devuelve la frecuencia de linea
P segun lo medido en la fase 1.

Tabla 175 - Entrada

s avanzadas de tension del sistema

Nombre del médul fama-

d°'£/3re el modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
e (bits)

Restabl t Comando para restablecer el contador de
establecer recuenio | ool 1 1 0,1 caidas de tension a 0.

de caidas de tension 0=No, 1=Si

Restabl t Comando para restablecer el contador de
establecer recuen’o | BooL 1 1 0,1 subidas de tension a 0.

de subidas de tension

0=No, 1=S8i
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Tabla 176 - Salidas avanzadas de tension del sistema

inicio

bre del médul Tama-

zlmé‘lsre el modulo | Tjn0 de datos fio Escala | Valor Descripcion

e (bits)
tii%liztrzori(;izztirlgis de UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension minima (V) para registro de
(més reciente) en pasos de 1 caidas de tension 1
Registro de caidas de UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tensién minima (V) para registro de
tension, registro 2 en pasos de 1 caidas de tensién 2
Registro de caidas de UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension minima (V) para registro de
tension, registro 3 en pasos de 1 caidas de tension 3
Registro de caidas de UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension minima (V) para registro de
tension, registro 4 en pasos de 1 caidas de tensién 4
ti?]%li(s’)tr:orzgi(s;?rlgass de UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension minima (V) para registro de
(menos reciente) en pasos de 1 caidas de tension 5
Registro de caidas de Marca de tiem . ; .

- po de inicio de registro de caidas
itr?irc]:iscl)on 1, fecha de DT 64 - - de tension, registro 1 (fecha, hora)
Registro de caidas de Marca de tiem . ; .

> po de inicio de registro de caidas
itr?ir::iséon 2, fecha de DT 64 - - de tension, registro 2 (fecha, hora)
Registro de caidas de Marca de tiem P ; .

> po de inicio de registro de caidas
itﬁir“:iséon 3, fecha de DT 64 - - de tension, registro 3 (fecha, hora)
Registro de caidas de Marca de tiem P ; .

> po de inicio de registro de caidas
itre1ir:;iscl>0n 4, fecha de bT 64 - - de tension, registro 4 (fecha, hora)
Registro de caidas de Marca de tiem . ; .

> po de inicio de registro de caidas
itre“réisc')on 5, fecha de DT 64 - - de tension, registro 5 (fecha, hora)
Registro de caidas de : ;

> Marca de tiempo de parada de registro de
tension 1, fecha de DT 64 - - caidas de tension, registro 1 (fecha, hora)
parada
Registro de caidas de ; ;

> Marca de tiempo de parada de registro de
tension 2, fecha de DT 64 - - caidas de tension, registro 2 (fecha, hora)
parada
Registro de caidas de . .

2 Marca de tiempo de parada de registro de
tension 3, fecha de DT 64 - - caidas de tension, registro 3 (fecha, hora)
parada
Registro de caidas de . .

> Marca de tiempo de parada de registro de
tension 4, fecha de DT 64 - - caidas de tension, registro 4 (fecha, hora)
parada
Registro de caidas de . .

> Marca de tiempo de parada de registro de
tension 5, fecha de DT 64 - - caidas de tension, registro 5 (fecha, hora)
parada
Recuento de caidas 0-65.335 . i
de tension UINT 16 1 en pasos de 1 Contador de caidas de tension
?: ?;tg?éﬂerse%?;?raos1 UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension maxima (V) para registro
(més reciente) en pasos de 1 de subidas de tension 1
Registro de subidas UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension maxima (V) para registro
de tension, registro 2 en pasos de 1 de subidas de tension 2
Registro de subidas UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension maxima (V) para registro
de tension, registro 3 en pasos de 1 de subidas de tension 3
Registro de subidas UINT 16 1 0-65.335 Magnitud de tension maxima (V) para registro
de tension, registro 4 en pasos de 1 de subidas de tension 4
Registro de subidas 0-65.335 Magnitud de tension maxima (V) para registro
de tension, registro 5 | UINT 16 ! enpasosde1 | de subidas de tension 5
(menos reciente)

?:?;itg?éﬂi,s?:ci;ﬂzsde - o4 . . Marca de tiempo de inicio de registro de subidas

de tension, registro 1 (fecha, hora)
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Tabla 176 - Salidas avanzadas de tension del sistema (Continuacion)

Nombre del médul Tama-
dorg/sre elmodulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
e (bits)
Registro de subidas Marca de tiem inici i i
. po de inicio de registro de subidas
ic:ﬁCtignswn 2,fechade | DT 64 - - de tension, registro 2 (fecha, hora)
Registro de subidas Marca de tiem inici i i
g po de inicio de registro de subidas
ﬁ]eic}izns'on 3,fechade | DT 64 - - de tension, registro 3 (fecha, hora)
Registro de subidas Marca de tiem inici i i
. po de inicio de registro de subidas
ic'iﬁctiznsmn 4,fechade | DT 64 - - de tension, registro 4 (fecha, hora)
Registro de subidas Marca de tiem o : :
. po de inicio de registro de subidas
i‘:ﬁctizns'on 5 fechade | DT 64 - - de tension, registro 5 (fecha, hora)
Registro de subidas . )
. Marca de tiempo de parada de registro de
de tensién 1, fechade | DT 64 - - subidas de tension, registro 1 (fecha, hora)
parada
Registro de subidas . .
. Marca de tiempo de parada de registro de
de tension 2, fechade | DT 64 - - subidas de tension, registro 2 (fecha, hora)
parada
Registro de subidas . .
o Marca de tiempo de parada de registro de
de tension 3, fechade | DT 64 - - subidas de tension, registro 3 (fecha, hora)
parada
Registro de subidas . .
! Marca de tiempo de parada de registro de
de tensién 4, fechade | DT 64 - - subidas de tension, registro 4 (fecha, hora)
parada
Registro de subidas . .
! Marca de tiempo de parada de registro de
de tensién 5, fechade | DT 64 - - subidas de tension, registro 5 (fecha, hora)
parada
Recuento de subidas 0-65.335 ) .
de tension UINT 16 1 en pasos de 1 Contador de subidas de tension
Tabla 177 - Entradas basicas de alimentacién del sistema
Nombre del médul Tama-
dOII?ISre el modulo Tipo de datos o Escala | Valor Descripcién
e (bits)
Restabl tenci Restablecer el valor max. de potencia activay la
estaplecer potencia BOOL 1 1 0,1 marca de tiempo correspondiente.
activa total maxima 0=No.1=Si
Restabl tenci Restablecer el valor max. de potencia reactiva y
establecer potencia BOOL 1 1 0,1 la marca de tiempo correspondiente.
reactiva total maxima 0=No. 1=Si
Restablecer el valor min. de factor de potencia
Restablecer factor de ) .
potencia real minimo BOOL 1 1 0,1 Beflr\?; ¥Esr1?arca de tiempo correspondiente.
Restablecer el valor max. de factor de potencia
Restablecer factor de : .
potencia real maximo BOOL 1 1 0,1 {)efll\?oo ¥ Izeasr?arca de tiempo correspondiente.
Tabla 178 - Salidas basicas de alimentacion del sistema
Nombre del médul Tama-
d°',‘£,sre elmoduio | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
e (bits)
otencia activa tota DT e evuelve la potencia activa tota para e
Potencia activa total | ry 7 32 0001 | 2041485607 - | Devueive a pot tiva total (kW !
instantanea ’ e’n pa’sos ae 1 Avatar.
Potencia activa total DINT 32 0.001 5993899339 a Devuelve el valor maximo de potencia activa

maxima

en pasos de 1

total (kW) para el Avatar.
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Tabla 178 - Salidas basicas de alimentacion del sistema (Continuacion)

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
rz(ia't;rrf;a r?glr\éz Ejéal DT 64 Indica fecha y hora cuando se ha registrado el
tiempo ’ - - valor de potencia activa total maxima.
Potencia reactiva total DINT 32 0.001 5998399389 a Devuelve el valor de potencia reactiva total
instantanea ’ e;1 pa‘sos de 1 (kVAR) para el Avatar.
Potencia reactiva total DINT 32 0.001 5998399389 a Devuelve el valor maximo de potencia reactiva
maxima ’ e;1 pa‘sos de 1 (kVAR) para el Avatar.
Potencia reactiva total Indica fecha v h h . |
méxima. marca de DT 64 . . ndica fechay 1ora cu_ando se ha rc_aglstrado e
tiempo ’ valor de potencia reactiva total maxima.
Factor de potencia USINT 8 0,01 0-100 Devuelve el valor del factor de potencia real
real ’ en pasos de 1 p :
Factor de potencia 0-100 Devuelve el valor minimo del factor de potencia
real minima USINT 8 0,01 en pasos de 1 real.
Factor de potencia 0-100 Devuelve el valor maximo del factor de potencia
real maxima USINT 8 0,01 en pasos de 1 real.
Factor de potencia Indica fecha y hora cuando se ha registrado el
tr%z:TI“r)n(;nlma, marcade | DT 64 - - valor de factor de potencia minimo.
Factor de potencia Indica fecha y hora cuando se ha registrado el
(rjeeatlizn?;?a’ marca DT 64 - - valor de factor de potencia maximo.
Tabla 179 - Entradas basicas de energia del sistema
Nombre del médul Tama-
ombre del moadulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S (bits)
Restablece la acumulacién de energia reactiva
Restabl . del Avatar del sistema a cero, no afecta a la
es;a etc?rlenergla BOOL 1 1 0,1 carga ni a los datos de energia de nivel de
reactiva tota aplicacion.
0=No, 1=Si
Comando para ajustar el valor de energia activa
Restablecer energia total al valor prestablecido de energia activa
activa total BOOL 1 1 0.1 total.
0=No, 1=Si
Tabla 180 - Salidas basicas de energia del sistema
Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
Energia activa total UDINT 32 0,001 2;14;11'5922%95 Devuelve el valor de energia activa total (kWh).
. . 0-999.999.999 Devuelve el valor de energia reactiva total
Energia reactiva total UDINT 32 0,001 en pasos de 1 (KVAR).

Gestion de activos

Tabla 181 - Salidas de datos de productos del sistema

Tama-
Nombre del Tipo de = Uni- . . s
médulo de E/S | datos thits) Escala | jaq | Min. | Max. Paso | Descripcion
Direccion MAC Direccion MAC del puerto Ethernet
basica DT_MAC 48 - - - - - 1 de bus de campo.
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Tabla 182 - Salidas de datos de mantenimiento del sistema

Tama-
Nombre del Tipo de = Uni- . . Py
médulo de E/S | datos (bits) Escala | jag | Min. | Max. Paso | Descripcion
) . El registro indica el tiempo que el
Aempo (module) | ypiNT 32 1 Hora | 0 4.294.967.295 | 1 médulo ha estado conectado
) durante su vida util.
Este registro intenta indicar el
numero de veces que se ha
Numero de producido un evento de dispositivo
eventos (eventos | UINT 16 1 —_ 0 65.535 1 en este médulo. Este valor no
de dispositivo) incluye los eventos de dispositivo
que impiden guardar o dafar la
memoria no volatil.
Tiempo
Tabla 183 - Salidas de hora del sistema
Nombre del Tipo de Tamaio Escala Valor Descripcion
moddulo de E/S datos (bits)
Hora del sistema DT 64 — — Indicar la fecha y hora para el sistema.

E/S de Avatar

Control

Las tablas de este apartado describen las entradas y salidas disponibles para los

Avatares.

Tabla 184 - Entradas de control de Avatar

Nombre del médulo
de E/S

Tipo de
datos

Tamaio
(bits)

Escala

Valor

Descripcion

Rearme de disparo BOOL

0,1

Comando para restablecer un evento de disparo
de Avatar
0 = Desact., 1 =Act.

Activacion 1 BOOL

0,1

Comando Avatar conmutador de avance.
0 = Desact., 1 =Act.

Activacion 2 BOOL

0,1

Comando Avatar conmutador redundante de
avance para Avatares con cableado de
categoria 3 y categoria 4.

0 = Desact., 1 = Act.

Marcha directa BOOL

0,1

Comando Avatar conmutador de avance.
0 = Desact., 1 = Act.

Marcha inversa BOOL

0,1

Comando para cerrar conmutador de retroceso
en Avatar inversion
0 = Desact., 1 = Act.

Marcha directa baja BOOL

0,1

Comando para arrancar motor directo con
velocidad baja
0 = Desact., 1 = Act.

Marcha directa alta BOOL

0,1

Comando para arrancar motor directo con
velocidad alta
0 = Desact., 1 = Act.

Marcha inversa baja BOOL

0,1

Comando marcha inversa con velocidad baja
0 = Desact., 1 =Act.

Marcha inversa alta BOOL

0,1

Comando de marcha inversa con velocidad alta
0 = Desact., 1 =Act.

Salida légica 1 BOOL

0,1

Comando para cerrar la salida logica 1
0 = Desact., 1 = Act.
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Tabla 184 - Entradas de control de Avatar (Continuacién)

Nombre del médulo

Tipo de

Tamaio

de E/S datos (bits) Escala Valor Descripcién

Salida légica 2 BOOL 1 1 0,1 chrgins(;%t??ga:igt?r la salida l6gica 2

Salida digital 0 BOOL 1 1 0,1 OCzrgzns(;%tp.)ﬂa:cX(r:rfr la salida digital 0

Salida digital 1 BOOL 1 1 0,1 OCc;rrlljaensti%t;.)’a;ach(r:rt?r la salida digital 1

Salida analégica 0 INT 16 1 -32,768 a 32,767 Valor que debe escribirse en la salida analdgica

en pasos de 1

0

Tabla 185 - Salidas

de control de Avatar

Nombre del médulo | Tipode | Tamafio L
de E/S datos (bits) Escala Valor Descripcion
El Avatar esta listo para ser controlado (todos los
Listo BOOL 1 1 0,1 dispositivos del Avatar estan listos).
0 =Desact., 1 = Act.
El Avatar ha detectado que la alimentacion
. . principal aguas arriba de su primer dispositivo
ngsécr)]rt\ea?uas arriba BOOL 1 1 0,1 esta presente (disyuntor cerrado).
P 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
. . principal aguas arriba de su segundo dispositivo
Tf::é%Teaguas arba | gooL 1 1 0,1 (si esta disponible) esta presente.
P 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
. . principal aguas arriba de su tercer dispositivo (si
Tcregsé?]rt\eaguas arriba BOOL 1 1 0,1 esta disponible) esta presente.
P 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
. . principal aguas arriba de su cuarto dispositivo (si
ngsécr)]rt\eaguas arriba BOOL 1 1 0,1 esta disponible) esta presente.
p 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
Estado del conmutador principal para cableado
Estado de la de categoria 3 y categoria 4.
activacion 1 BOOL 1 1 0.1 0 = el conmutador estéa abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
Estado del conmutador principal para cableado
Estado de la BOOL 1 1 0.1 de categoria 3 y categoria 4.
activacion 2 ’ 0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
Realimentacion del conmutador Avatar avance,
Ei?gac?: de marcha BOOL 1 1 0,1 0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
Realimentacion del conmutador Avatar inversion,
Ei?g‘;de marcha BOOL 1 1 0,1 0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
Estado de | Posicién del conmutador de estrella para
st_a 0 de da trell BOOL 1 1 0,1 Avatares estrella/triangulo.
activacion de estrella 0 = Desact., 1= Act.
Posicién del conmutador de triangulo para
Estado de la "
N . BOOL 1 1 0,1 Avatares estrella/triangulo.
activacion de triangulo 0 = Desact.. 1 = Act.
EI motor funciona con la velocidad1
Ei?:[aac?g gaejgwarcha BOOL 1 1 0,1 0 = Motor parado o con la velocidad1
1 = El motor funciona con la velocidad2
EI motor funciona con la velocidad2
Estado de marcha BOOL 1 1 0,1 0 = Motor parado o con la velocidad1

directa alta

1 = El motor funciona con la velocidad2
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Tabla 185 - Salidas de control de Avatar (Continuacion)

Nombre del médulo | Tipo de Tamafio I
de E/S datos (bits) Escala Valor Descripcién
Estado de marcha Po_sicic’)n del interruptor de inversién de velocidad
inversa baja BOOL 1 1 0,1 baja.
0 = Desact., 1 = Act.
Posicion del interruptor de inversion de velocidad
Estado de marcha
h It BOOL 1 1 0,1 alta.
inversa aita 0 = Desact., 1 = Act.
Estado de la salida Posicion de la salida 1.
l6gica 1 BOOL 1 1 0.1 0 = Desact., 1 = Act.
Estado de la salida Posicion de la salida 2.
l6gica 2 BOOL 1 1 0,1 0 = Desact., 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 1 del Avatar.
l6gica 1 BOOL 1 1 0.1 0 = Desact., 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 1 del Avatar.
l6gica 2 BOOL 1 1 0.1 0 = Desact., 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 0 de DIOM Avatar.
digital 0 BOOL | 1 1 0.1 0 = Desact,, 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 1 de DIOM Avatar.
digital 1 BOOL |1 1 0.1 0 = Desact,, 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 2 de DIOM Avatar.
digital 2 BOOL |1 1 0,1 0 =Desact,, 1 = Act.
Estado de la entrada Estado de la entrada digital 3 de DIOM Avatar.
digital 3 BOOL |1 1 0.1 0 = Desact., 1 = Act.
Estado del Avatar si se han enviado el comando
Estado de comando BOOL 1 1 0.1 de derivacioén para continuar con el
de derivacion ’ funcionamiento y no parar debido a un disparo.
0 = Desact., 1 = Act.
La légica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
local.
e Jeoor (1|1 o
Realimentacion del conmutador Avatar avance
local,
0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
La logica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
local.
Saddemacha lgoor |1 |1 o
Realimentacion del conmutador Avatar retroceso
avance,
0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
La légica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
Estado de baja local.
velocidad de avance BOOL 1 1 0,1
local Realimentacion del conmutador de baja
velocidad avance local del Avatar,
0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
La Iégica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
Estado de alta local.
velocidad de avance BOOL 1 1 0,1

local

Realimentacién del conmutador de alta velocidad
de avance local del Avatar,

0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
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Tabla 185 - Salidas de control de Avatar (Continuacion)

Nombre del médulo

Tipo de

Tamaio

de E/S datos (bits) Escala Valor Descripcién
La légica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
Estado de baja local.
velocidad de BOOL 1 1 0,1
retroceso local Realimentacién del conmutador de baja
velocidad de retroceso local del Avatar,
0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
La légica de Avatar se controla mediante
comandos recibidos en las entradas digitales y
los comandos PLC se ignoran durante el modo
Estado de alta local.
velocidad de BOOL 1 1 0,1
retroceso local Realimentacién del conmutador de alta velocidad
de retroceso local del Avatar,
0 = el conmutador esta abierto, 1 = el
conmutador esta cerrado
Estado d laci6 El Avatar se controla mediante comando local y
ds a % eanu alclon BOOL 1 1 0,1 control PV en el modo manual.
€ modo manua 0 =Desact., 1 = Act.
Estado de | trad Estado del control PV entrada 0 (comando a
ds a ot eIF?Ve(r)] rada BOOL 1 1 0,1 Avatar tras procesamiento de entrada).
€ contro 0 =Desact., 1 = Act.
Estado d trada d Estado del control PV entrada 1 (comando a
S ? ?P\e/?n radade | gooL 1 1 0,1 Avatar tras procesamiento de entrada).
contro 0 =Desact., 1 = Act.
-32,768 a 32,767
Entrada PV 0 INT 16 1 en pasos de 1
-32,768 a 32,767
Entrada PV 1 INT 16 1 en pasos de 1
Entrada PV 2 INT 16 1 ;ﬁ%:&i%g%iw Devuelve el valor de medicion de la entrada PV.
—-32, 768 a 32,767
Entrada PV 3 INT 16 1 en pasos de 1
—32,768 a 32,767
Entrada PV 4 INT 16 1 en pasos de 1
Conmutador PV 0 BOOL 1 1 0,1 Légica positiva — Una entrada de conmutador PV
activada o una entrada PV por encima del nivel
Conmutador PV 1 BOOL 1 1 1,0 de control PV representa un comando act.
Conmutador PV 2 BOOL 1 1 1,0 Légica negativa — Una entrada de conmutador
PV desactivada o una entrada PV por debajo del
Conmutador PV 3 BOOL 1 1 1,0 nivel de control PV representa un comando act.
Conmutador PV 4 BOOL 1 1 1,0 0 = Desactivado, 1 = Activado
Las alarmas predictivas se activan mediante
Estado de alarma UINT 16 1 10 combinaciones de alamas de funciones de
predictiva ’ proteccion y estados de entrada PV. Los
Avatares admiten hasta 10 alarmas predictivas.
- -32,768 a 32,767 . -
Entrada analégica 0 INT 16 1 en pasos de 1 Valor leido de la entrada analégica 0
- —32,768 a 32,767 . -
Entrada analégica 1 INT 16 1 en pasos de 1 Valor leido de la entrada analdgica 1
- Devuelve 1 si la carga esta en fase de inicio.
Iniciando carga BOOL 1 1 0,1 0= Desact,, 1= Act.
Se ajusta a 1 cuando se ha ejecutado un
comando Marcha o Cerrar y fluye corriente en los
Carga en ejecucion BOOL 1 1 0,1 polos (equivalente a Motor en funcionamiento

pero también para Avatares sin motor).
0 = Desact., 1 = Act.
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Tabla 185 - Salidas de control de Avatar (Continuacion)

Nombre del médulo
de E/S

Tipo de
datos

Tamaiio
(bits)

Escala

Valor

Descripcion

Temperatura del
motor

INT

16

—200 a 850
en pasos de 1

Devuelve la temperatura del motor en °C.
Dependiendo del sensor de temperatura, el
rango es:

« —200a 850 °C para PT100
¢ —200a600 °C para PT1000
* —60a 180 °C para NI 100/1000

Media IRMS

UDINT

32

0,001

0-4.294.967.295
en pasos de 1

Calcula la media de los valores de RMS de
corriente de fase mas recientes (A).

Alarma

BOOL

0,1

Avatar ha detectado un evento de alarma de
proteccion.
0 = Desact., 1 =Act.

Disparado

BOOL

0,1

Avatar ha detectado un evento de disparo.
0 = Desact., 1 = Act.

Preparado para
restablecimiento

BOOL

0,1

0 = Desactivado, 1 = Activado

Alarma de activo

BOOL

0,1

Se activa cuando se ha alcanzado un Dispositivo
de alimentacion o referencias SIM dentro del
Avatar o cuando se ha superado el 90 % de la
durabilidad esperada (por parametro de Avatar).
0 = Desact., 1 = Act.

Capacidad térmica de
motor utilizada

USINT

0-255
en pasos de 1

Devuelve el porcentaje (%) de la capacidad
térmica del motor que se ha utilizado.

Alarma de proteccion,
mensaje 1

UINT

16

0 a max. OxFFFF

Bits de alarma de proteccion 1.{83}er{84} registro
Modbus:

Bit 2: Alarma de corriente a tierra
Bit 3: Alarma de sobrecarga térmica
Bit 5: Alarma de bloqueo

Bit 6: Alarma de desequilibrio de fase de
corriente

Bit 7: Alarma de subcorriente

Alarma de proteccion,
mensaje 2

UINT

16

0 a méax. OxFFFF

Bits de alarma de proteccion 2.° registro Modbus:
Bit 3: Alarma de sobrecorriente

Bit 6: Alarma de sobrecalentamiento de motor

Disparo de proteccion,
mensaje 1

UINT

16

0 a max. OxFFFF

Bits de disparo de proteccién 1.{85}er{86}
registro Modbus:

Bit 2: Disparo de corriente a tierra

Bit 3: Disparo de sobrecarga térmica
Bit 4: Disparo de arranque prolongado
Bit 5: Disparo por bloqueo

Bit 6: Disparo de desequilibrio de fase de
corriente

Bit 7: Disparo de subcorriente

Bit 8: Disparo por atasco

Disparo de proteccion,
mensaje 2

UINT

16

0 a méax. OxFFFF

Bits de disparo de proteccion 2.° registro
Modbus:

Bit 2: Disparo de configuracién de fase
Bit 3: Disparo de sobrecorriente
Bit 4: Disparo de pérdida de fase de corriente

Bit 5: Disparo de inversion de fase de corriente

Bit 6: Disparo por sobrecalentamiento del motor
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Tabla 185 - Salidas de control de Avatar (Continuacion)

Z‘: rg/l;re del médulo Zla,:gsd e ;I'Sirtr:)mo Escala Valor Descripcion

Tiempo de sobrecarga UINT 16 1 0-65535 Tiempo estimado (en segundos) antes de un
térmica para disparo en pasos de 1 disparo de sobrecarga térmica.

Tiempo de sobrecarga 0-65535 Tiempo estimado (en segundos) de espera
térmica para UINT 16 1 en pasos de 1 antes de que una restauracion pueda confirmar
restablecimiento P un disparo de sobrecarga térmica.

Eficiencia

Tabla 186 - Salidas de alimentacion de Avatar

Nombre del Tipo de Tama- | Escala Unidad | Minimo Maximo Paso Descripcion

moédulo de E/ | datos no

S (bits)

Potencia activa | DINT 32 0,001 kW -2.147.483.648 2.147.483.647 1 Devuelve la potencia

total activa total para el Avatar.

instantanea

Potencia activa | DINT 32 0,001 kW -9.999.999 9.999.999 1 Devuelve el valor maximo

total maxima de potencia activa total
para el Avatar.

Potencia activa | DT 64 — Fecha, — — — Indica fecha y hora

total maxima, hora cuando se ha registrado

marca de el valor de potencia

tiempo activa total maxima.

Potencia DINT 32 0,001 kVAR -9.999.999 9.999.999 1 Devuelve el valor de

reactiva total potencia reactiva total

instantanea para el Avatar.

Potencia DINT 32 0,001 kVAR -9.999.999 9.999.999 1 Devuelve el valor maximo

reactiva total de potencia reactiva para

maxima el Avatar.

Potencia DT 64 — Fecha, — — — Indica fecha y hora

reactiva total hora cuando se ha registrado

maxima, marca el valor de potencia

de tiempo reactiva total maxima

Factor de USINT 8 0,01 — 0 100 1 Devuelve el valor del

potencia real factor de potencia real.

Factor de USINT 8 0,01 — 0 100 1 Devuelve el valor minimo

potencia real del factor de potencia

minima real.

Factor de USINT 8 0,01 — 0 100 1 Devuelve el valor maximo

potencia real del factor de potencia

maxima real.

Factor de DT 64 — Fecha, — — — Indica fecha y hora

potencia real hora cuando se ha registrado

minima, marca el valor de factor de

de tiempo potencia minimo.

Factor de DT 64 — Fecha, — — — Indica fecha y hora

potencia real hora cuando se ha registrado

maxima, marca el valor de factor de

de tiempo potencia maximo.
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Tabla 187 - Entradas de energia de Avatar

Nombre del Tipode | Tama- | Escala Unidad | Minimo Maximo Paso Descripcion
modulo de E/ datos o
S (bits)
Establecer BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando para ajustar el
energia activa valor de energia activa
total total al valor prestablecido
de energia activa total.
0=no,1=si
Establecer BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando para ajustar el
energia valor de energia reactiva
reactiva total total al valor prestablecido
de energia reactiva total.
0=no,1=si
Valor UDINT 32 0,001 kWh 0 4.294.967.295 1 Preajustar el valor de
prestablecido energia activa total.
de energia
reactiva total
Valor UDINT 32 0,001 kVARh 0 4.294.967.295 1 Preajustar el valor de
prestablecido energia reactiva total.
de energia
reactiva total
TDU registro BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando de inicio de
de marcha, registro de tiempo de uso
canal 1 de canal 1.
0=no,1=si
TDU registro BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando de inicio de
de marcha, registro de tiempo de uso
canal 2 de canal 2.
0=no,1=si
TDU registro BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando de inicio de
de marcha, registro de tiempo de uso
canal 3 de canal 3.
0=no,1=si
TDU registro BOOL 1 1 — 0 1 1 Comando de inicio de
de marcha, registro de tiempo de uso
canal 4 de canal 4.
0=no,1=si
Tabla 188 - Salidas de energia de Avatar
Nombre del Tipode | Tama- | Escala Unidad | Minimo Maximo Paso Descripcion
modulo de E/ datos o
S (bits)
Energia activa | UDINT 32 0,001 kWh 0 4.294.967.295 1 Devuelve el valor de
total energia activa total.
Energia UDINT 32 0,001 kVARh 0 999.999.999 1 Devuelve el valor de
reactiva total energia reactiva total.
TDU energia UDINT 32 0,001 kWh 0 999.999.999 1
activa total,
canal 1
TDU energia UDINT 32 0,001 kWh 0 999.999.999 1
activa total, Devuelve el valor de
canal 2 energia activa total que
se ha acumulado
TDU energia UDINT 32 0,001 kWh 0 999.999.999 1 mientras el canal esta
activa total, activado/activo.
canal 3
TDU energia UDINT 32 0,001 kWh 0 999.999.999 1
activa total,
canal 4
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Tabla 188 - Salidas de energia de Avatar (Continuacion)

Nombre del Tipode | Tama- | Escala Unidad | Minimo Maximo Paso Descripcion
modulo de E/ datos fho
S (bits)
TDU energia UDINT 32 0,001 kVARh 0 999.999.999 1
reactiva total,
canal 1
TDU energia UDINT 32 0,001 kVARh 0 999.999.999 1
reactiva total, Devuelve el valor de
canal 2 energia reactiva total que
se ha acumulado
TDU energia UDINT 32 0,001 kVARhQ 0 4.294.967.295 1 mientras el canal esta
reactiva total, activado/activo.
canal 3
TDU energia UDINT 32 0,001 kVARh 0 4.294.967.295 1
reactiva total,
canal 4
Diagnésticos
Tabla 189 - Entradas de diagnéstico de Avatar
Nombre del médul Tama-
doréllsre elmoduio | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcién
e (bits)
Comando para restablecer el valor de corriente
Restablecer Irus max. | BOOL 1 1 0,1 Irms Media maxima y la marca de tiempo.
0 = Desact., 1 = Act.
Tabla 190 - Salidas de diagnéstico de Avatar
Nombre del médul Tama-
dorglsre el modulo Tipo de datos fo Escala | Valor Descripcién
e (bits)
El Avatar ha detectado que la alimentacion
L ) principal aguas arriba de su primer dispositivo
T?gsécr)]rt\ea?uas arriba BOOL 1 1 0,1 estéa presente (disyuntor cerrado).
p 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
. ) principal aguas arriba de su segundo
g?:;?]?eaguas arriba BOOL 1 1 0,1 dispositivo (si esta disponible) esta presente.
0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
L . principal aguas arriba de su tercer dispositivo (si
Tfenssé‘;'t‘eaguas armba | gooL 1 1 0,1 esta disponible) esta presente.
P 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tension
El Avatar ha detectado que la alimentacion
s . principal aguas arriba de su cuarto dispositivo
T(;::Ss;?]?eaguas arriba BOOL 1 1 0,1 (si esta disponible) esta presente.
P 0 = no se ha detectado presencia de tension
1 = se ha detectado presencia de tensién
| UINT 16 01 0-65.535 Indica la corriente maxima (A) medida por el
RMS medio méx. : en pasos de 1 dispositivo durante su vida util.
: Indica la fecha y la hora cuando se ha
Marca de. t|empo de DT 64 — — registrado el valor de corriente Igys media
Irms Mmedio max. maxima
Oa
Irms Fase 1 UDINT 32 0.001 4,294,967,295 Valor Irys de la fase L1 (A)
en pasos de 1
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Tabla 190 - Salidas de diagnostico de Avatar (Continuacion)

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcién
de E/S .
(bits)
Oa
Irvs Fase 2 UDINT 32 0.001 4,294,967,295 Valor Igys de la fase L2 (A)
en pasos de 1
Oa
Irms Fase 3 UDINT 32 0.001 4,294,967,295 Valor Igys de la fase L3 (A)

en pasos de 1

Tabla 191 - Entradas de contadores de alarmas de lectura de Avatar

Nombre del médul Tama-
dorglsre eimoduio | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcién
© (bits)

Restablece todos los contadores de alarmas a
BOOL 1 1 0,1 0.
0 = Desact., 1 = Act.

Restablecer contador
de alarmas

Tabla 192 - Salidas de contadores de alarmas de lectura de Avatar

Nombre del médul Tama-
d°'£/Sre el modulo Tipo de datos ho Escala | Valor Descripcion

e (bits)
Recuento de alarmas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la
de sobrecarga térmica en pasos de 1 proteccion contra la sobrecarga térmica.
Recuento de alarmas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la
de bloqueo en pasos de 1 proteccion contra bloqueo.
Recuento de alarmas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la
de subcorriente en pasos de 1 proteccion contra la subcorriente.
Recuento de alarmas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la
de sobrecorriente en pasos de 1 proteccion contra la sobrecorriente.
dRecc:‘uento ﬁ%gla;mas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la

€ desequilibrio de en pasos de 1 proteccion contra el desequilibrio de fase.
fase de corriente
Recuento de alarmas UINT 16 1 0-65.535 Contador de alarmas relacionadas con la
de corriente a tierra en pasos de 1 proteccion contra la corriente a tierra.
Recuento de alarmas
de UINT 16 1 0-65.535 Contador de eventos de alarmas de
sobrecalentamiento en pasos de 1 sobrecalentamiento del motor.
del motor
Recuento de todas las UINT 16 1 0-65.535 Contador de todas las alarmas relacionadas con
alarmas en pasos de 1 las protecciones.

Tabla 193 - Entradas de contadores de disparos de lectura de Avatar

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S .
(bits)
Restablecer contador BOOL 1 1 0.1 Restablece todos los contadores de disparos.
de disparos ’ 0 = Desact., 1 =Act.

Tabla 194 - Salidas de contadores de disparos de lectura de Avatar

Nombre del médul Tama-
d°r£,sre elmodulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion

e (bits)
Recuetr;to de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por sobrecarga en pasos de 1 proteccion contra la sobrecarga térmica.
térmica
Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por bloqueo en pasos de 1 proteccion contra bloqueo.
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Tabla 194 - Salidas de contadores de disparos de lectura de Avatar (Continuacién)

disparos

en pasos de 1

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S .
(bits)

Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por subcorriente en pasos de 1 proteccion contra la subcorriente.
ng;ﬁg;oqﬂz disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
prolongado en pasos de 1 proteccion contra el arranque prolongado.
Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por sobrecorriente en pasos de 1 proteccion contra la sobrecorriente.
Recuento de disparos
por UINT 16 1 0-65.535 Contador de eventos de disparos por
sobrecalentamiento en pasos de 1 sobrecalentamiento del motor.
del motor
Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por atasco en pasos de 1 proteccion contra el atasco.
Recgento d.(le‘l;ji.spéaros UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por desequriibrio de en pasos de 1 proteccion contra el desequilibrio de fase.
fase de corriente
Recuenft_o de d_i§paeros UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
?aosrecon lguracion de en pasos de 1 proteccion contra la configuracion de fase.
Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por corriente a tierra en pasos de 1 proteccion contra la corriente a tierra.
Recuento de disparos UINT 16 1 0-65.535 Contador de disparos relacionados con la
por inversion de fase en pasos de 1 proteccion contra la inversion de fase.
Recuento de disparos 0-65.535 Contador de dis i

A -65. paros relacionados con la
por perdlda defasede | UINT 16 1 en pasos de 1 proteccion contra la pérdida de fase.
corriente
Recuento de todos los UINT 16 1 0-65.535 Contador de todos los disparos relacionados

con las protecciones.

Tabla 195 - Salidas

de registro de disparos de Avata

registro 5

Nombre del médul Tama-

ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S .

(bits)

Registro de disparos, TRIPREC 80 — 0,— Fecha y motivo de disparo, registro 1
registro 1 ) y )
Registro de disparo 2 TRIPREC 80 — 0, — Fecha y motivo de disparo, registro 2
Registro de disparos, TRIPREC 80 — 0,— Fecha y motivo de disparo, registro 3
registro 3 ) )
Registro de disparos, TRIPREC 80 — 0,— Fecha y motivo de disparo, registro 4
registro 4 ’ y ’
Registro de disparos, TRIPREC 80 — 0,— Fecha y motivo de disparo, registro 5

Gestion de activos

Tabla 196 - Salidas de datos de mantenimiento de Avatar

Nombre del modul Tama-
ombre del modulo | Tipo de datos fio Escala | Valor Descripcion
de E/S i
(bits)
Oa . . .
) . Indica el tiempo que el mdédulo ha estado
Tiempo (mddulo) act. UDINT 32 1 4,294,967,295 "
en pasos de 1 conectado durante su vida util (en horas).
0a Indica el ti h I contactor h
Tiempo encendido UDINT 32 1 4,294,967,295 ndica el tiempo (en horas) que el contactor ha

en pasos de 1

estado en estado cerrado.
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Tabla 196 - Salidas de datos de mantenimiento de Avatar (Continuacién)

Nombre del médul Tama-
ombre del modulo | Tj,4 de datos fio Escala | Valor Descripcion
Indica el nUmero de veces que se ha producido
Numero de eventos 0265535 un evento de dispositivo en este médulo. Este
(eventos de UINT 16 1 en paéos de 1 valor no incluye los eventos de dispositivo que
dispositivo) corrompen o impiden guardar la memoria no
volatil.
. . Oa Indica el nUmero de veces que se ha enviado un
Eg:::é%ge ciclos del UDINT 32 1 4,294,967,295 comando al contactor para pasar al estado
en pasos de 1 cerrado desde el estado abierto.
Numero de 0a
operaciones de Indica el niumero de veces que se ha conectado
apagado y encendido UDINT 32 1 2}129:’8%2751?15 el dispositivo.
del dispositivo P
Ntmero de parad 0a
umero de paradas UDINT 32 1 4,294,967,295 Indica el numero de operaciones del relé espejo.
de arrancador SIL44 en pasos de 1
| UINT 16 0.1 0 a 65,535 Indica la corriente maxima (A) que ha medido el
RMS max. ’ en pasos de 1 dispositivo durante su vida util.
Oa Corriente media durante la vida util (A) medida
IRMS de vida dtil maxima UDINT 32 0,001 4,294,967,295 por el dispositivo (corriente total / corriente
en pasos de 1 tiempo ACT.).
L . . 0a 65,535 Indica la tensiéon maxima (V) que ha medido el
Tensién media max. UINT 16 1 en pasos de 1 dispositivo durante su vida util.
Tension media 0a 65,535 . L e . .
durante la vida util UNIT 16 1 en pasos de 1 Indica la tension de vida util media (V) medida.

Tipos de datos

Los tipos de datos son conformes a IEC 61131-3.

Tabla 197 - Tipos de datos
Palabra clave Descripcién Tamaio Rango de valores
(bits)
BOOL Booleano 1 Rango [0,1], donde [0,1] representa [Falso, Verdadero] o [Desact., Act.]
INT Numero entero 16 Rango [-32768, 32767]
DINT Numero entero doble 32 Rango [-231, 231-1]
USINT Numero entero corto sin 8 Rango [0, 255]
signo
UINT Numero entero sin signo 16 Rango [0, 65535]
UDINT Numero entero doble sin 32 Rango [0, 232-1]
signo
STRING Caracter de un solo byte 8*N —
con longitud variable (N)
DT Fechay hora del dia 64 Formato: YYYYMMDDhhmmsscc, donde:
* YYYY: Afio codificado en un UINT
* MM: Mes codificado en un USINT, rango [1, 12]
» DD: Dia codificado en un USINT, rango [1, 31]
* hh: hora codificada en un USINT, rango [0, 23]
*  mm: minuto codificado en un USINT, rango [0, 59]
* ss: segundo codificado en un USINT, rango [0, 59]
» cc: centésima de segundo codificada en un USINT, rango [0,99]

44. Nivel de integridad de la seguridad segun la norma IEC 61508.
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Tabla 197 - Tipos de datos (Continuacion)

Palabra clave

Descripcién

Tamaio
(bits)

Rango de valores

TRIPREC

Registro para un evento de
disparo

80

Formato YYYMMDDhhmmssccTTTT, donde

YYYY: Ao codificado en un UINT

MM: Mes codificado en un USINT, rango [1, 12]

DD: Dia codificado en un USINT, rango [1, 31]

hh: hora codificada en un USINT, rango [0, 23]

mm: minuto codificado en un USINT, rango [0, 59]

ss: segundo codificado en un USINT, rango [0, 59]

cc: centésima de segundo codificada en un USINT, rango [0,99]

TTTT = identificador de evento de disparo. Consulte los valores en
la lista siguiente.

Y donde TTTT= identificador de evento de disparo:

TTTT = 0000 Sin eventos

TTTT = 0001 Sobrecarga térmica

TTTT = 0002 Sobrecalentamiento del motor
TTTT = 0003 Bloqueo

TTTT = 0004 subcorriente

TTTT = 0005 Arranque prolongado

TTTT = 0006 Sobrecorriente

TTTT = 0007 Atasco

TTTT = 0008 Corriente a tierra

TTTT = 0009 Inversion de fase de corriente
TTTT = 0010 Configuracién de fase

TTTT = 0011 Desequilibrio de fase de corriente
TTTT = 0012 Pérdida de fase de corriente

DT_MAC

Direccion MAC

48

Formato XXYYZZUUVVWW, donde:

XX = 0x00

YY = 0x80

ZZ = OxF4

UU = Direccién MAC de producto, byte alto
VV = Direccion MAC de producto, byte medio
WW = Direccion MAC de producto, byte bajo

MINEVENTREC

Registro para un evento
menor

80

Formato YYYMMDDhhmmssccFFFF, donde:

YYYY: Afo codificado en un UINT

MM: Mes codificado en un USINT, rango [1, 12]

DD: Dia codificado en un USINT, rango [1, 31]

hh: hora codificada en un USINT, rango [0, 23]

mm: minuto codificado en un USINT, rango [0, 59]

ss: segundo codificado en un USINT, rango [0, 59]

cc: centésima de segundo codificada en un USINT, rango [0,99]

TTTT = identificador de evento de disparo. Consulte los valores en
la lista siguiente.

Y donde FFFF = identificador de evento menor

FFFF = 0000 Sin eventos menores
FFFF = 0001 No hay ningin médulo en la isla

FFFF = 0002 El numero de dispositivos fisicos detectados en la
isla supera el limite permitido

FFFF = 0003 Discrepancia de médulos

FFFF = 0004 Fluctuacion de la tension de la fuente de
alimentacion de control de la isla
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